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Introdução ao manual

Conteúdo do capítulo
Este capítulo descreve o conteúdo do manual. Contém informação sobre compatibili-
dade, segurança e destinatários.

Aplicabilidade
Estemanual aplica-se à versão 3.4x ou posterior do programa primário de controlo do
ACS880.

A versão de firmware do programa de controlo está visível no parâmetro 7.5 Versão
firmware (página 175), ouem InfoSistemanomenuprincipal daconsoladeprogramação
do acionamento.

Instruções de segurança
Siga todas as instruções de segurança entregues com o acionamento.

• Leia a totalidade das instruções de segurança antes de instalar, comissionar ou
usar o acionamento. As instruções de segurança completas são entregues com o
acionamento como parte do Manual de hardware, ou, no caso dos Multidrives
ACS880, como um documento separado.

• Leia os avisos e notas específicos do funcionamentodo firmware antes de alterar
os valores dos parâmetros. Estes avisos e notas estão incluídos nas descrições
dos parâmetros apresentadas no capítulo Parâmetros.

Destinatários
Este manual destina-se a todos os que desenham, comissionam ou operam o sistema
de acionamento.
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Manuais relacionados
Nota: É disponibilizada uma sequência de arranque rápido para uma aplicação de
controlo de velocidade em ACS880 drives with primary control program, Quick start-
up guide (3AUA0000098062), entregues com o acionamento.

CódigoNome

Listas de hiperligações para os manuais de produto 1)

9AKK105408A7004Acionamentos ACS880-01

9AKK105713A4819ACS880-04 drive modules (200 to 710 kW, 300 to 700 hp)

9AKK105408A8149ACS880-07 drives (45 to 710 kW, 50 to 700 hp)

9AKK105713A6663Acionamentos ACS880-07 (560 a 2800 kW)

9AKK107046A0239ACS880-07CLC drives hardware manual

9AKK107680A9275ACS880-07LC drives hardware manual

9AKK106930A9565Acionamentos ACS880-11

9AKK107045A8023Módulos de acionamento ACS880-14 (132 a 400 kW, 200 a 450 hp)

9AKK106930A3466ACS880-17 drives (45 to 400 kW, 60 to 450 hp)

9AKK106354A1499ACS880-17 drives (160 to 3200 kW)

9AKK107492A4721ACS880-17LC drives

9AKK106930A9564Acionamentos ACS880-31

9AKK107045A8025ACS880-34 drive modules (132 to 400 kW, 200 to 450 hp)

9AKK106930A3467ACS880-37 drives (45 to 400 kW, 60 to 450 hp)

9AKK106354A1500ACS880-37 drives (160 to 3200 kW)

9AKK107492A4722ACS880-37LC drives

Outros manuais de hardware do acionamento

3AXD50000025169ACS880-04XTdrivemodulepackages (500 to 1200kW)hardwaremanual

3AUA0000138495ACS880-04 single drive module packages hardware manual

3AXD50000022021ACS880-14 and -34 single drive packages hardware manual

3AUA0000104271ACS880-104 inverter modules hardware manual

3AXD50000045610ACS880-104LC inverter modules hardware manual

3AUA0000102519ACS880-107 inverter units hardware manual

3AXD50000196111ACS880-107LC inverter units hardware manual

Manuais e guias de firmware do acionamento

3AUA0000132496Programa primário de controlo do ACS880 Manual de firmware

3AUA0000098062
(multilingue)

ACS880 drives with primary control program, quick startup guide
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CódigoNome

3AXD50000028574Adaptive programming application guide

3AUA0000127808Drive application programming manual (IEC 61131-3)

3AUA0000103295ACS880 diode supply control program firmware manual

3AUA0000131562ACS880 IGBT supply control program firmware manual

3AXD50000126880CIO-01 I/O module for distributed I/O bus control user’s manual

Manuais e guias de opcionais

3AUA0000085685ACS-AP-I, -S, -WandACH-AP-H, -WAssistant control panels user'smanual

3AUA0000094606Drive Composer start-up and maintenance PC tool user’s manual

Manuais e guias rápidos paramódulos de extensão E/S, adaptadores de
fieldbus, interfaces de codificador, etc.

1) Disponível na Biblioteca de documentação.

Pode encontrar na Internet manuais e outros documentos dos nossos produtos em
formatoPDF. Consulte a secçãoDocument library on the Internet no interior da contra-
capa. Paramanuais nãodisponíveis nabibliotecadeDocumentos, contacte o represen-
tante local da ABB.
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Termos e abreviaturas

DescriçãoTermo

Conversor de frequência para controlo de motores CAAcionamento

Consola de programação assistente industrial não BluetoothACS-AP-I

Consola de programação assistente industrial com interface BluetoothACS-AP-W

Entrada analógicaAI

Saída analógicaAO

Tipo de unidade de controloBCU

Módulo de E/S para controlo das ventiladores de refrigeraçãoCIO

Comprotocolos fieldbusbaseadosnoProtocolo IndustrialComum(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 informação em www.od-
va.org.

Controlo de rede

Converte corrente alternada em tensão contínua para a ligação CC in-
termédia do acionamento

Conversor do lado da
linha

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

Conversor lado do
motor

Protocolo Distributed drives communication systemDDCS

Entrada digitalDI

Saída digitalDO

Direct torque control, ummétodo de controlo do motorDTC

Fieldbus integradoEFB

Módulo de extensão de E/S analógicoFAIO-01

Adaptador de fieldbusFBA

Módulo adaptador CANopen® opcionalFCAN

Módulo adaptador ControlNet™ opcionalFCNA-01

Módulo de comunicação DDCS com dois pares de canais DDCS de 10
Mbit/s

FDCO-01

Módulo de extensão de E/S digitais opcionalFDIO-01

Módulo adaptador DeviceNet™ opcionalFDNA-01

Adaptador de extensão de E/S opcionalFEA-03

Módulo adaptador EtherCAT® opcionalFECA-01

Módulo interface codificador incremental TTL opcionalFEN-01

Módulo de interface codificador absoluto opcionalFEN-11

Módulo de interface descodificador opcionalFEN-21

Módulo interface codificador incremental HTL opcionalFEN-31

Módulo adaptador Ethernet opcional para protocolos EtherNet/IP™,
Modbus TCP® e PROFINET IO®

FENA-11

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

FENA-21

Módulo adaptador opcional Ethernet POWERLINKFEPL-02

Módulo de extensão de E/S digitais opcionalFIO-01

Módulo de extensão de E/S analógicas opcionalFIO-11
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DescriçãoTermo

Módulo adaptador PROFIBUS DP® opcionalFPBA-01

Módulo de proteção termístor opcional.FPTC-01

Módulo de proteção termístor com certificação ATEX opcional para at-
mosferas potencialmente explosivas.

FPTC-02

Adaptador RS-485 (Modbus/RTU) opcionalFSCA-01

Módulos de segurança funcional opcionaisFSO-12, FSO-21

Lógica de limiar elevadoHTL

Identificaçãodomotor. Durante a identificaçãodomotor, o acionamento
identifica as características do motor para um controlo otimizado.

ID run

Transistor bipolar da porta isoladaIGBT

Unidade inversoraINU

Unidade de alimentação IGBTISU

Circuito CC entre retificador e inversorLigação DC

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

ModuleBus

No programa de controlo do conversor de frequência, instrução de ope-
ração para o conversor de frequência ajustável pelo utilizador, ou sinal
medido ou calculado pelo conversor de frequência.
Em alguns contextos (por exemplo fieldbus), um valor que pode ser
acedido como objeto. Por exemplo, variável, constante, ou sinal.

Parâmetro

Controlador lógico programávelPLC

Protocolo usado na comunicação no interior dos inversores ABBPSL2

Coeficiente de temperatura positivaPTC

Módulo de comunicação ótica DDCSRDCO

Saída a reléRO

Função de binário seguro off (IEC/EN 61800-5-2)STO

Lógica transístor-transístorTTL

Módulo(s) de alimentação sob o controlo de uma unidade de controlo,
e componentes relacionados.

Unidade de
alimentação

Contém a eletrónica de potência e as ligações de potência do módulo
de acionamento. A unidade de controlo é ligada à unidade de potência.

Unidade de potência

Módulo(s) inversor(es) sob o controlo de uma unidade de controlo e
componentes relacionados.Umaunidade inversoranormalmentecontrola
ummotor.

Unidade inversora

Alimentação de potência ininterruptaUPS

Tipo de unidade de controloZCU
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Exclusão de segurança cibernética
Este produto foi desenhado para ser ligado e para comunicar informação e dados
através de uma interface de rede. É de exclusiva responsabilidade do Cliente fornecer
e garantir uma ligação contínua segura entre o produto e a rede doCliente ou qualquer
outra rede (conforme seja o caso). O Cliente é responsável por estabelecer e manter
todas as medidas apropriadas (tais como, mas não limitado a, instalação de firewalls,
aplicaçãodemedidasdeautenticação, encriptaçãodedados, instalaçãodeprogramas
antivírus, etc.) para proteger o produto, a rede, o seu sistema e a interface contra
qualquer tipode violaçãode segurança, acessonãoautorizado, interferência, intrusão,
fuga e/ou roubo de dados ou de informação.

A ABB e as suas filiais não se responsabilizam por danos e/ou prejuízos relacionados
com essas violações de segurança, qualquer acesso não autorizado, interferência, in-
trusão, fuga e/ou roubo de dados ou de informação.
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Utilizar a consola de progra-
mação

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

2
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Locais de controlo emodosde
operação

Conteúdo do capítulo
Este capítulo descreve os locais de controlo e os modos de operação 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 coma tecla Loc/Remna consola de programação ou na ferramenta de PC.

ACS880

Controlo local

Controlo externo

M
3~

Consola de programação3) ou
ferramenta Drive Composer PC

(opcional)

Codificador

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

Adaptador de fieldbus (Fxxx) ou
módulo de comunicação DDCS

Consola de
programação

PLC
E/S 1)

2)

3
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1) Podem ser adicionadas entradas/saída extra, instalando os módulos de extensão
opcionais (FIO-xx) nas ranhuras do acionamento.
2)Módulo(s) de interface codificador ou descodificador (FEN-xx) instalado(s) nas ra-
nhuras do acionamento.

￭ Controlo local

Oscomandosde controlo são introduzidosdesdeo tecladoda consoladeprogramação
ou de um PC equipado com o Drive Composer quando o acionamento está ajustado
para controlo local. Os modos de controlo velocidade e de binário estão disponíveis
para controlo local; o modo de frequência está disponível quando é usado o modo de
controlo escalar do motor (ver parâmetro 19.16).

O controlo local é geralmente usado durante o comissionamento e manutenção. A
consola de programação sobrepõe as fontes dos sinais de controlo externo quando é
usada em controlo local. A alteração do local de controlo para local pode ser evitada
pelo parâmetro 19.17.

O utilizador pode selecionar com um parâmetro (49.5) como o acionamento reage a
uma falha de comunicação da consola de programação ou da ferramenta de PC. (O
parâmetro não tem efeito em controlo externo.)
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￭ Controlo externo

Quando o acionamento está em controlo externo, os comandos de controlo são dados
através de

• terminais de E/S (entradas digitais e analógicas), ou pelos modos de extensão de
E/S opcionais

• interface de fieldbus integrado (via ummodo adaptador de fieldbus opcional

• interface do controlador externo (DDCS), e/ou

• ligação mestre/seguidor.

• consola de programação

Estão disponíveis 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 parâmetros 20.1...20.10. Omodo de operação pode ser selecionado sepa-
radamente para cada local (no grupo de parâmetros 19), o que permite a comutação
rápida entre diferentesmodos de operação, comopor exemplo controlo de velocidade
e de binário. A seleção entre EXT1 e EXT2 é realizada através de qualquer fonte binária,
como uma entrada digital ou uma palavra de controlo de fieldbus (ver o parâmetro
19.11). A fontede referência é selecionável para cadamododeoperaçãoseparadamente.

A seleção do local de controlo é verificada a um nível de tempo de 2 ms.

Usando a consola de programação como uma fonte de controlo externo

A consola de programação também pode ser usada como uma fonte dos comandos
arrancar/parar e/ou referência no controlo externo. As seleções para a consola de
programaçãoestãodisponíveis na fontedo comandoarrancar/parar e nosparâmetros
de seleção da fonte de referência.

Os parâmetros de seleção da fonte de referência (exceto os seletores de setpoint PID)
têm duas seleções para a consola de programação. A diferença entre as duas seleções
está no valor de referência inicial depois da fonte de referência mudar para a consola
de programação.

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

Comoparâmetro de seleção de fonte de referência definido para Painel ctrl (ref copia-
da), o valor de referência da consola de programação depende se omodo de operação
muda com a fonte de referência. Se a fontemudar para consola e omodo de operação
não mudar, é adotada a última referência da fonte anterior. Se o modo de operação
mudar, o valor atual do acionamento correspondente ao novo modo é adotado como
valor inicial.
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Os seletores do setpoint PID nos grupos de parâmetros 40 e 41 têm apenas um ajuste
para a consola de programação. Sempre que a consola de programação é selecionada
como fonte de setpoint, a operação é retomada usando o setpoint anterior.

Modos de operação do acionamento
O acionamento pode operar em diversos modos de operação com diferentes tipos de
referência. O modo é selecionável para cada local de controlo (Local, EXT1 e EXT2) no
grupo de parâmetros 19.

De seguida encontra-se uma representação geral dos tipos de referência e das cadeias
de controlo.

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

Seleção da fonte de
referência de velocidade

I

Seleção da fonte de
referência de velocidade

II

Rampa e modelação da
referência de velocidade

Erro de cálculo de
velocidade

Configuração do
feedback do motor

Seleção e modificação
da fonte dereferência de

binário

Seleção e modificação
da fonte dereferência

de tensão CC

Setpoint do processo PID
e seleção da fonte de

feedback

Controlador
processo PID

Seleção e modificação
da fonte dereferência de

frequência

Modificação da
referência de frequência

Modificação da
referência de tensão

CC

Controlador de
velocidade

Feedback de carga e
configuração do contador

de posição

Seleção de referência
para controlador de

binário

Seleção do modo de
operação

Limitação de
binário

Controlador binário

Modo de controlo DTC do
motor

Modo de controloescalardo
motor

￭ Modo de controlo de velocidade

Omotor segue uma referência 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 precisão do controlo de velocidade.

Omododecontrolo velocidadeestádisponível emcontrolo local e externo. Está também
disponível nos modos de controlo do motor DTC (Direct Torque Control) e escalar.
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￭ Modo de controlo de binário

O binário domotor segue uma referência de binário dada ao acionamento. O controlo
de binário é possível sem feedback, mas é muito mais dinâmico e preciso quando
usado em conjunto com um dispositivo de feedback tal como um codificador ou um
descodificador. Recomenda-sequeodispositivode feedbacksejausadoemguindastes,
guinchos ou situações de controlo de elevação.

O modo de controlo de binário está disponível emmodo de controlo DTC de motor
para ambos os modos de controlo - local e externo.

￭ Modo de controlo de frequência

Omotor segue uma referência de frequência dada ao acionamento. O controlo de fre-
quência está disponível apenas emmodo de controlo escalar do motor.

￭ Modo de controlo tensão CC

Estemododestina-se especialmente aaplicações forada redeondeaunidade inversora
está ligada a umgerador e a unidade de alimentação cria uma rede de alimentação CA.

A unidade inversora ajusta a tensão CC controlando o binário do gerador. Com base
na capacitância do circuito CC, ou de uma base de dados interna ou de um parâmetro
de entrada do utilizador, e da tensão CCmedida, o controlador PI gera uma referência
de potência. A referência de potência é então convertida numa referência de binário.

As configurações da cadeia de controlo de tensão CC estão disponíveis no grupo de
parâmetros 29 Corrente de referência de voltagem (página 326).

O modo de controlo de tensão CC está disponível apenas em acionamentos com uma
unidade de controlo BCU.

￭ Modos de controlo especiais

Alémdosmodosdecontroloacimamencionados, estãodisponíveisosseguintesmodos
de controlo especiais:

• Controlo de Processo PID. Para mais informações, consulte a secção Controlo de
Processo PID (página 71).

• Modos de paragem de emergência Off1 e Off3: O acionamento é parado ao longo
da rampa de desaceleração definida e a modulação do acionamento pára.

• Modo jogging: O acionamento arranca e acelera até à velocidade definida quando
o sinal de jogging é ativado. Paramais informações, consulte a secção Jogging (pá-
gina 60).

Locais de controlo e modos de operação 27



28



Características do programa

Conteúdo do capítulo
Este capítulo contém uma descrição das características e funções do programa.

4
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Configuração e programação do acionamento
O programa de controlo do acionamento está dividido em duas partes:

• programa de firmware

• programa de aplicação.

Programa de aplicação Firmware

Programa do bloco de
funções

Biblioteca de
blocos padrão

Interface
parâmetros

Controlo velocidade
Controlo binário
Controlo de
frequência
Lógica do
acionamento
Interface de E/S
Interface de fieldbus
Proteções
Feedback

M

Programa de controlo do
acionamento

O programa de firmware desempenha as principais funções de controlo, incluindo o
controlode velocidadeedebinário, lógicadoacionamento (arrancar/parar), E/S, feed-
back, funções de comunicação e proteção. As funções de firmware são configuradas
eprogramadascomparâmetrosepodemserextendidaspelaprogramaçãodaaplicação.

￭ Programação via parâmetros

Os parâmetros configuram todas as operações padrão do acionamento e podem ser
definidos com

• a consola de programação, comodescrito no capítulo Utilizar a consola de progra-
mação

• a ferramenta Drive Composer PC, como descrito em Drive Composer start-up and
maintenance PC tool user’s manual (3AUA0000094606 [Inglês]), ou

• a interfacede fieldbus, comodescrito nos capítulosControladorde fieldbusatravés
do interface de fieldbus integrado (EFB) e Controlo de fieldbus através de um
adaptador fieldbus.

Todos os ajustes de parâmetros são armazenados automaticamente para a memória
permanente do acionamento. No entanto, se for usada uma fonte de alimentação ex-
terna +24VCCpara a unidadede controlo do acionamento, é recomendado forçar uma
cópia usando o parâmetro 96.7 antes de desligar a unidade de controlo depois das al-
terações dos parâmetros terem sido realizadas.

Se necessário, os valores dos parâmetros por defeito podem ser restaurados pelo
parâmetro 96.6.
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￭ Programação adaptativa

Convencionalmente, o utilizador pode controlar o funcionamentodoacionamento com
parâmetros. No entanto, os parâmetros standard têm um conjunto fixo de seleções
ou uma gama de ajuste. Para personalizar aindamais a operação do acionamento, um
programa adaptativo pode ser construído de um conjunto de blocos de funções.

A ferramenta Drive Composer PC tem umdispositivo de programação adaptativa com
uma interface gráfica de utilizador para construção do programa personalizado. Os
blocos de função incluem funções aritméticas e lógicas normais, assim como, por ex.
blocos de seleção, comparação e temporizador. O programa contém ummáximo de
20 blocos. O programa adaptativo é executado a um nível de tempo de 10 ms.

Para selecionar a entrada para o programa, a interface do utilizador tem pré-seleções
para as entradas físicas, valores atuais comuns e outra informação de estado do acio-
namento. Os valores dos parâmetros, assim como as constantes, também podem ser
definidos como entradas. A saída do programa pode ser usado, por exemplo, como
um sinal de arranque, evento externo ou referência, ou ligado às entradas do aciona-
mento. De notar que ligar a saída do programa adaptativo a um parâmetro de seleção
irá proteger o parâmetro contra escrita.

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

De notar que a programação sequencial não é suportada.

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

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 7.30 Estado programa adaptativo (página 177) e 96.70Desativa programa
adaptativo (página 541).

Eventos: 64A6 Programa adaptativo (página 577).

￭ Programação de aplicação

As funçõesdoprogramade firmwarepodemseralargadascomoprogramadeaplicação.
A programação da aplicação está disponível como opção + N8010.

Os programas de aplicação podem ser construídos com blocos de função baseados
na norma IEC 61131-3 usando a ferramenta para PC disponível em separado.

Para mais informação, ver o Manual de programação: Drive application programming
(IEC 61131-3) (3AUA0000127808 [Inglês]).
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Interfaces de controlo

￭ Entradas analógicas programáveis

A unidade de controlo tem duas entradas analógicas programáveis. Cada uma das en-
tradas pode ser definida independentemente comouma entrada de tensão (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 analógicas na unidadede controlo são lidas a umnível de tempode0.5ms.

Onúmerode entradas analógicas pode ser aumentado instalando as extensões de E/S
FIO-11 ou FAIO-01 (ver Extensões de E/Sprogramáveis abaixo). As entradas analógicas
nos módulos de extensão são lidas a um nível de tempo de 2 ms.

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

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 12 AI Standard (página 195).

Eventos: 80A0SupervisãoEA (página584) eA8A0AvisoEAsupervisionada (página601).

￭ Saídas analógicas programáveis

A unidade de controlo tem duas saídas analógicas de corrente (0…20mA). Cada saída
pode ser filtrada, invertida e escalada.

As saídas analógicas na unidade de controlo são atualizadas a um nível de tempo de
0.5 ms.

O número de saídas analógicas pode ser aumentado instalando as extensões de E/S
FIO-11 ou FAIO-01 (ver Extensões de E/S programáveis abaixo). As saídas analógicas
nos módulos de extensão são atualizadas a um nível de tempo de 2 ms.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 13 AO Standard (página 201).

￭ Entradas e saídas digitais programáveis

Aunidadede controlo temseis entradasdigitais , umaentradadigital de encravamento
e duas entradas/saídas digitais (E/S que podem ser ajustadas como uma entrada ou
como uma saída). As entradas digitais na unidade de controlo são lidas a um nível de
tempo de 0.5 ms .

Uma entrada digital (ED6) dobra como uma entrada termístor PTC. Consulte a secção
Protecção térmica do motor (página 89).

A entrada/saída digital ESD1 pode ser usada como uma entrada de frequência, e ESD2
como uma saída de frequência.
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O número de entradas digitais pode ser aumentado instalando as extensões de E/S
FIO-01, FIO-11 ou FDIO-01 (ver Extensões de E/S programáveis abaixo). As entradas
digitais nos módulos de extensão são lidas a um nível de tempo de 2 ms.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 10 DI,RO Standard (página 179) e 11 DIO, FI, FO Standard (pági-
na 187).

￭ Saídas a relé programáveis

A unidade de controlo tem três saídas a relé. O sinal a ser indicado pela saída pode ser
selecionado por parâmetros.

As saídas a relé na unidade de controlo são atualizadas a um nível de tempo de 0.5ms.

As saídas a relé podemser adicionadas instalandoasextensõesdeE/SFIO-01ouFDIO-
01. As saídas a relé nos módulos de extensão são atualizadas a um nível de tempo de
2 ms.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 10 DI,RO Standard (página 179).

￭ Extensões de E/S programáveis

Podemser adicionadas entradas e saídas usandomódulos de extensão de E/S. Podem
ser montados um ou três módulos nas ranhuras da unidade de controlo. Podem ser
acrescentadas ranhuras ligando um adaptador de extensão de E/S FEA-03.

A tabela abaixo apresenta o número de E/S na unidade de controlo, assim como os
módulos de extensão de E/S opcionais.

Saídas a relé
(SR)

Saídasanalógi-
cas (SA)

Entradas
analógicas

(EA)

E/S digitais
(ESD)

Entradas digi-
tai (ED)

Localização

32226 + DIILUnidade de
controlo

2--4-FIO-01

-132-FIO-11

-22--FAIO-01

2---3FDIO-01

Podemser ativados e configurados trêsmódulosde extensãodeE/Susandoosgrupos
de parâmetros 14…16.
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Nota:Cada configuraçãodegrupodeparâmetros contémparâmetrosqueapresentam
valores das entradas desse módulo de extensão particular. Estes parâmetros são a
única forma de utilizar as entradas nos módulos de extensão de E/S como fontes de
sinal. Para ligar a uma entrada, selecione o ajuste Outro no parâmetro seletor fonte e
de seguida especifique o valor do parâmetro apropriado (e bit, para sinais digitais) no
grupo 14, 15 ou 16.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 14 Módulo extensão I/O 1 (página 207), 15 Módulo extensão I/O
2 (página 234) e 16 Módulo extensão I/O 3 (página 240).

Parâmetro: 60.41 Porta comun adapt extensão (página 470).

Eventos: 7082PerdacomunextE/S (página579) eA799PerdacomunExtES (página595).

￭ Controlo por fieldbus

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

Ajustes e diagnósticos

Grupodeparâmetros: 50Adaptador fieldbus (FBA) (página 432), 51 FBAAajustes (pági-
na 442), 52 FBA A ent dados (página 444), 53 FBA A dados out (página 445), 54 FBA B
ajustes (página 446), 55 FBABdados in (página 448), 56 FBABdadosout (página 449) e
58 Fieldbus integrado (página 450).

Eventos: 7510 FBA A comunicação (página 583), 7520 FBA B comunicação (página 583),
A7C1 Comunicação FBA A (página 598), A7C2 Comunicação FBA B (página 598) e A7CE
Perda comun EFB (página 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 distribuída entre os aciona-
mentos. Isto é ideal em aplicações onde os motores estão acoplados um ao outro
através de uma engrenagem, corrente ou correia, etc.

Os sinais de controlo externo são tipicamente ligados apenas ao acionamento que
opera como mestre. O mestre controla até 10 seguidores enviando mensagens de di-
fusão ao longo de uma ligação de cabo elétrico ou de fibra ótica. Omestre pode ler os
sinais de feedback de até 3 seguidores selecionados.
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M
~

M
~

Mestre controlado por velocidade

Seguidor controlador por
binário ou velocidade

Processo mestre

Processo
seguidor

Mestre

DDCS

(Por exemplo)
Palavra de controlo

Referência de velocidade
Referência de binário

Ligação mestre/seguidor

(Por exemplo)
Palavra de estado
01.01, 01.10

Controlo por fieldbus

Sistema de controlo externo (ex.
PLC)

DDCS

Seguidor

Oacionamentomestre é tipicamente controladopor velocidadeeosoutros acionamen-
tos seguem a sua referência de binário ou velocidade. Em geral, um seguidor deve ser

• controlado por binário quando os veios do motor do mestre e do seguidor estão
acoplados rigidamente por engrenagem, corrente, etc. para que não seja possível
qualquer diferença de velocidade entre os acionamentos.

• controlado por velocidade quando os veios do motor do mestre e do seguidor
estão acoplados flexivelmente para que seja possível uma ligeira diferença de ve-
locidade.Quandoomestreeoseguidor sãocontroladospor velocidade, tipicamente
é usado o desfasamento (veja o parâmetro 25.8). A distribuição da carga entre o
mestre e o seguidor pode, em alternativa, ser ajustada como descrito em Função
de partilha de carga com um seguidor controlado por velocidade abaixo.

Nota: Com um seguidor controlado por velocidade (sem partilha de carga), prestar
atenção aos tempos de rampa de aceleração e de desaceleração do seguidor. Se os
tempos de rampa estiverem definidos para tempos mais longos do que no mestre, o
seguidor irá seguir os seus tempos de rampa de aceleração/desaceleração e não os
definidos pelo mestre. No geral, é recomendado definir tempos de rampa idênticos
para o mestre e para o(s) seguidor(es). Qualquer ajuste na forma de rampa (ver parâ-
metros 23.16…23.19)deve ser aplicado apenas no mestre.

Em algumas aplicações, é requerido controlo de velocidade e controlo de binário do
seguidor. Nestes casos, o modo de operação pode ser comutado com o parâmetro
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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 binário. Assim, a entrada di-
gital do seguidor pode ser usada para comutar entre os locais de controlo. Consulte o
capítulo Locais de controlo e modos de operação.

Como controlo de binário, pode ser usado o parâmetro 26.15 do seguidor para escalar
a referência de binário recebida para uma partilha ótima de carga entre o mestre e o
seguidor. Algumas aplicações de seguidor controladopor binário, ex. onde é requerida
velocidade de operação com binário muito baixo oumuito alto, podem requerer feed-
back do codificador.

Se um acionamento precisar de alternar rapidamente entre os estados demestre e de
seguidor, podemserguardados conjuntosdeparâmetrosdeutilizador (ver página 102),
umcomosajustesdomestre eoutro comosajustesdoseguidor.Osajustes adequados
podem ser ativados usando, por exemplo, entradas digitais.

Função 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 várias aplicações. A função de partilha de carga é implementada sintoni-
zando a referência com um sinal de tempo baseado numa referência de binário. A re-
ferência de binário é selecionada pelo parâmetro 23.42 (por defeito, a referência 2 re-
cebida do mestre). A partilha de carga é ajustada pelo parâmetro 26.15 e ativada pela
fonte selecionada por 23.40. O parâmetro 23.41 fornece um ajuste de ganho para a
correção de velocidade. O sinal de correção final adicionado à referência de velocidade
é apresentado por 23.39. Consulte o diagrama de blocos na página 661.

Nota:

• A funçãopode ser ativadaapenasquandooacionamentoéumseguidor controlado
por velocidade emmodo de controlo remoto.

• O desfasamento (25.8) é ignorado quando a função de partilha de carga está ativa.

• O mestre e o seguidor devem ter os mesmos valores de sintonização do controlo
de velocidade.

• O período de correção de velocidade está limitado pelos parâmetros da janela de
erro de velocidade 24.44 e 24.43. Uma limitação ativa é indicada por 6.19.

• Para uma paragem de rampa fiável de um seguidor,
• ambososparâmetros 24.43 e 24.44devemser ajustadosparaumvalor inferior

ao parâmetro 21.6 (ou o controlo da janela de erro de velocidade totalmente
desativado por 24.41), e

• parâmetro 24.11 deve ser ajustado para um valor inferior ao parâmetro 21.6.

Comunicação

A ligação mestre/seguidor pode ser construída ligando os acionamentos juntamente
com cabos de fibra ótica (pode requerer equipamentos adicionais dependendo do
hardware do acionamento existente), ou ligando emconjunto os conectores XD2Ddos
acionamentos. O meio é selecionado pelo parâmetro 60.1.
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O parâmetro 60.3 define se o acionamento é o mestre ou um seguidor na ligação de
comunicação. Normalmente, o acionamento com processo controlado por velocidade
é também configurado como o mestre na comunicação.

A comunicaçãona ligaçãomestre/seguidor ébaseadanoprotocoloDDCS,queemprega
conjuntos de dados (especificamente, o conjunto de dados 41). Um conjunto de dados
contém três palavras de 16-bit. O conteúdo do conjunto de dados são configuráveis
livremente usando os parâmetros 61.1…61.3. A difusão do conteúdo do conjunto de
dadopelomestre contémtipicamente apalavrade controlo, a referência de velocidade
e a referência de binário, enquanto os seguidores devolvem uma palavra de estado
com dois valores atuais.

O ajuste por defeito doparâmetro 61.1 é CWseguidor. Comeste ajuste nomestre, uma
palavra constituídapelosbits 0…11de6.1 equatrobits selecionadospelosparâmetros
6.45…6.48 é difundida para os seguidores. No entanto, o bit 3 da palavra de controlo
do seguidor émodificadoparaquepermaneçaONenquantoomestre estiver amodular
e para que a sua alteração para 0 faça o seguidor parar por inércia. Isto serve para
sincronizar a paragem do mestre e do seguidor.

Nota: Quando o mestre está a diminuir a rampa para parar, o seguidor observa a re-
ferência adiminuirmasnão recebe comandodeparagematéomestreparar demodular
e limpar o bit 3 da palavra de controlo do seguidor. Por causa disto, os limites de velo-
cidade mínimo emáximo no acionamento seguidor não têm omesmo sinal - ou então
o seguidor iria forçar o limite até o mestre parar.

Três palavras de dados adicionais podem ser opcionalmente lidas de cada seguidor.
Os seguidores de onde os dados são lidos são selecionados pelo parâmetro 60.14 no
mestre. Em cada acionamento seguidor, os dados a enviar são selecionados pelos
parâmetros 61.1…61.3. Os dados são transferidos em formato inteiro sobre a ligação
e depois exibidos pelos parâmetros 62.28…62.36 no mestre. Os dados podem depois
ser enviados para outros parâmetros usando 62.4…62.12.

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

Osdiagramasdeblocodacomunicaçãomestre/seguidor sãoapresentadosnaspáginas
674 e 675.
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Construção da ligação mestre/seguidor

A ligaçãodemestre/seguidor é formada ligandoos acionamentos emconjuntousando
ou

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

• cabosde fibraótica.Osacionamentos comumaunidadede controloZCU requerem
ummódulo FDCO de comunicação DDCS adicional; os acionamentos com uma
unidade de controlo BCU requerem ummódulo RDCO.

* Esta ligação não pode coexistir com, e não deve ser confundida com, a comunicação
acionamento-para-acionamento (D2D) implementadapela programaçãodeaplicações
(detalhada emDrive application programmingmanual (IEC 61131-3), 3AUA0000127808
[Inglês]).

Os exemplos de ligação são apresentados abaixo. De notar que se uma configuração
em estrela usar cabos de fibra ótica é necessário uma unidade de ramificação DDCS,
NDBU-95C.

Ligação mestre/seguidor com cabo elétrico

X
D

2D

X
D

2D

X
D

2D1 2 3 4

B A

BG
N

D

S
H

IE
LD

1 2 3 4

B A

BG
N

D

S
H

IE
LD

1 2 3 4

B A

BG
N

D

S
H

IE
LD

Terminação ON Terminação ONTerminação OFF

Ver omanual de hardware do acionamento sobre detalhes de cablagem e terminação.

Configuração em anel com cabos de fibra ótica

RTRTRT

RDCO
CH2

FDCO

Unidade de controlo (ZCU)

FDCO

Unidade de controlo (BCU) Unidade de controlo (ZCU)

Mestre Seguidor 1 Seguidor 2

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

R T R T R T R T

R
T

RTRTRT

FDCO FDCO RDCO
CH2

Seguidor 2Seguidor 1Mestre

Unidade de controlo (ZCU) Unidade de controlo (ZCU)
Unidade de controlo
(BCU)

Unidade de controlo (ZCU)

Seguidor 3

FDCO

MSTR CH0 CH1 CH2

NDBU

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

R T R T

R
T

RTRTRT

R T R T

Mestre Seguidor 1 Seguidor 2

Unidade de controlo (ZCU) Unidade de controlo (ZCU) Unidade de controlo (BCU)

FDCO FDCO RDCO
CH2

Seguidor 3

Unidade de controlo (ZCU)

FDCO

CHx CHx CHx CHx

NDBU
X13 = REGEN

Onde, T = Transmissor; R = Recetor

Exemplo de ajustes de parâmetros

Abaixo encontra-se uma lista de verificação de parâmetros que deve ser definida du-
rante a configuração da ligação mestre/seguidor. Neste exemplo, o mestre difunde a
palavra de controlo, a referência de velocidade e a referência de binário do Seguidor.
O seguidor devolve uma palavra de estado e dois valores atuais (isto não é obrigatório
mas é apresentado para explicação).

Ajustes mestre

• Ativação da ligação mestre/seguidor
• 60.1 Porta comunicação M/F (canal de fibra ótica ou seleção XD2D)
• (60.2 Endereço nó M/F = 1)
• 60.3 Modo M/F = Mestre DDCS (para ligação por fibra ótica e por cabo)
• 60.5 Ligação HWM/F (Anel ou Estrela para fibra ótica, Estrela para cabo)

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

• Dados para serem lidos dos seguidores (opcional)
• 60.14 Selec seguidor M/F (seleção de seguidores cujos dados são lidos de)
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• 62.4 Nó seguidor 2 sel dad1… 62.12 Nó seguidor 4 sel dad3 (mapeamento dos
dados recebidos dos seguidores)

Ajustes seguidor

• Ativação da ligação mestre/seguidor
• 60.1 Porta comunicação M/F (canal de fibra ótica ou seleção XD2D)
• 60.2 Endereço nó M/F = 2… 60
• 60.3 Modo M/F = Mestre DDCS (para ligação por fibra ótica e por cabo)
• 60.5 Ligação HWM/F (Anel ou Estrela para fibra ótica, Estrela para cabo)

• Mapeamento dos dados recebidos do mestre
• 62.1 Sel M/F dados 1 = CW 16bit
• 62.2 Sel M/F dados 2 = Ref1 16bit
• 62.3 Sel M/F dados 3 = Ref2 16bit

• Seleção do modo de operação e local de controlo
• 19.12 Modo controlo Ext1 = Velocidade ou Binário
• 20.1 Comandos Ext1 = Ligação M/F
• 20.2 Tipo disparo iniciar Ext1 = Nível

• Seleção das fontes de referência
• 22.11 Seleção ref1 veloc = M/F referência 1
• 26.11 Seleção ref1 binário = M/F referência 2

• Seleção dos dados a enviar para o mestre (opcional)
• 61.1 Sel M/F dados 1 = SW 16bit
• 61.2 Sel M/F dados 2 = Act1 16bit
• 61.3 Sel M/F dados 3 = Act2 16bit

Especificações da ligação de fibra ótica mestre/seguidor

• Comprimento máximo do cabo de fibra ótica:
• FDCO-01/02 ou RDCO-04 com POF (Fibra Ótica Plástica): 30 m
• Para distâncias até 1000 m, use dois conversores/repetidores óticos NOCR-

01 com cabo de fibra ótica de vidro (GOF, 62,5 micrómetros, Multi-Modo)

• Comprimento máximo do cabo de fibra ótica: 50 m

• Taxa de transmissão: 4 Mbit/s

• Desempenho total da ligação: < 5 ms para transferir referências entre o mestre e
seguidores.

• Protocolo: DDCS (Distributed Drives Communication System)

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 60 Comunicação DDCS (página 459), 61 Dad trans D2D e
DDCS (página 476) e 62 Dados rec D2D e DDCS (página 482).

Eventos: 7582 Perda comun M/F (página 584) e A7CB Perda comun M/F (página 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 ótica ou cabo de par torcido. O ACS880é compatível com as li-
gaçõesModuleBus e DriveBus. Notar que algumas funcionalidades do DriveBus (como
o BusManager) não são suportadas.

Topologia

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

Os acionamentos com uma unidade de controlo ZCU requerem ummódulo FDCO de
comunicação DDCS adicional; os acionamentos com uma unidade de controlo BCU re-
querem ummódulo RDCO ou FDCO. O BCUtem uma ranhura dedicada para o módulo
RDCO – podendo também ser usado ummódulo FDCO com uma unidade de controlo
BCU,mas irá reservar uma das três ranhuras opcionais universais domódulo. As confi-
gurações em anel e em estrela também são possíveis, da mesma forma que a ligação
mestre/seguidor (veja a secção Funcionalidade mestre/seguidor (página 34)); a dife-
rença notável é que o controlador externo é ligado ao canal CH0 no módulo RDCO em
vezdoCH2.Ocanal nomódulode comunicaçãoFDCOpodeser livremente selecionado.

RT RTRT

Controlador

ACS880 ACS880

Unidade de controlo (ZCU) Unidade de controlo (BCU)

FDCO RDCO
CH0

T = Transmissor, R = Recetor

Ocontrolador externo tambémpode ser ligado ao conectorD2D (RS-485) usando cabo
blindado torcido. A seleção da ligação é efetuada pelo parâmetro 60.51.

A taxa de transferência pode ser selecionada pelo parâmetro 60.56.
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Comunicação

A comunicação entre o controlador e o acionamento é constituída por conjuntos de
dados de três palavras de 16-bit cada. O controlador envia um conjunto de dados para
o acionamento, que devolve o próximo conjunto de dados ao controlador.

A comunicação usa conjuntos de dados 10…33. Os conteúdos dos conjuntos de dados
são livremente configuráveis,masoconjuntodedados 10 contémtipicamenteapalavra
de controlo e uma ou duas referências, enquanto que o conjunto de dados 11 devolve
a palavra de estado e os valores atuais selecionados. Para a comunicação ModuleBus,
oACS880podeserajustadocomoum“acionamentopadrão”oucomoum“acionamento
de engenharia” pelo parâmetro 60.50. A comunicação 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 à lógica do
acionamento; a codificação dos bits é apresentada na secção Conteúdos da palavra
de controlo do fieldbus (perfil Acion ABB) (página 647). Damesma forma, a codificação
da palavra de estado é apresentada na secção Conteúdos da palavra de estado do
fieldbus (perfil Acion ABB) (página 649).

Por defeito, os conjuntos de dados 32 e 33 são dedicados para caixa de correio de
serviço, o quepermite adefiniçãoou consulta dos valores dosparâmetros comosegue:

Escrita de parâmetros para o
acionamento

Transmitir endereço
Valor = 4865*
Transmitir dados
Valor = 1234

Transmitir feedback
endereço
Valor = 4865*
Leitura de parâmetros do
acionamento
Solicitar endereço
Valor = 6147**

Solicitar dados
Valor = 4300

Solicitar feedback
endereço
Valor = 6147**

Conjunto
dados 32.1

Conjunto
dados 32.2

Conjunto
dados 33.1

Conjunto
dados 32.3

Conjunto
dados 33.2

Conjunto
dados 33.3

Par. Valor

19.01 1234

1

24.03 4300

.

.
.
.

.

.
.
.

Controlador ACS880

*19.01 → 13h.01h → 1301h = 4865

**24.03 → 18h.03h → 1803h = 6147
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Com o parâmetro 60.64, os conjuntos de dados 24 e 25 podem ser selecionados em
vez dos conjuntos 32 e 33.

Os intervalos de atualização dos conjuntos de dados são os seguintes:

• Conjuntos de dados 10 e 11: 2 ms

• Conjuntos de dados 12 e 13: 4 ms

• Conjuntos de dados 14 e 17: 10 ms

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

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 60 Comunicação DDCS (página 459), 61 Dad trans D2D e
DDCS (página 476) e 62 Dados rec D2D e DDCS (página 482).

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

￭ Controlo de uma unidade de alimentação (LSU)

Geral

Se o acionamento tiver unidades inversoras e de alimentação controladas separada-
mente (também conhecidas como conversores do lado da linha e do lado do motor),
a unidade de alimentação pode ser controlada através da unidade inversora. Por
exemplo, a unidade inversora pode enviar uma palavra de controlo e as referências
para a unidade de alimentação, 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 são ligadas
na fábrica. Nos multidrives ACS880 (sistemas de acionamento com uma unidade de
alimentação e múltiplas unidade inversoras), a funcionalidade não é normalmente
usada.

Comunicação

A comunicação entre os conversores e o acionamento é constituída por conjuntos de
dados de três palavras de 16-bit cada. A unidade inversora envia umconjunto de dados
para a unidade de alimentação, que devolve o próximo conjunto de dados à unidade
inversora.

A comunicação usa os conjuntos de dados 10 e 11, atualizados em intervalos de 2 ms.
Oconjuntodedados 10éenviadopela unidade inversoraparaaunidadedealimentação,
enquanto que o conjunto de dados 11 é enviado pela unidade de alimentação para a
unidade inversora.Os conteúdosdos conjuntosdedados são livremente configuráveis,
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 comunicação básica é inicializada pela parâmetro 95.20. Isto torna diversos parâme-
tros visíveis (ver abaixo).
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Se a unidade de alimentação é regenerativa (como uma unidade de alimentação IGBT),
é possível enviar-lhe uma referência de tensão CC e/ou de potência reativa desde o
grupo de parâmetros do inversor 94 Controlo LSU. Uma unidade de alimentação rege-
nerativa tambémenvia sinais atuais para a unidade inversora que são visíveis nogrupo
de parâmetros 1 Valores atuais.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 1.102 Corrente da linha (página 142)…1.164 Energia nominal LSU, 5.111
Temperatura do conversor de linha…5.121 Contador de fechamentoMCB, 6.36 Palavra
estado LSU…6.43 Seleção bit 3 util LSU CW, 6.116 Palavra de status do conversor LSU
1…6.118 Palavra de status de inibição de arranque LSU, 7.106Nomedopacote de carga
LSU…7.107 Versão do pacote de carga LSU, 30.101 Palavra de limite LSU 1…30.149 Li-
mite de energiamáximo LSU, 31.120 Falha a terra LSU…31.121 Perda de fase de alimen-
tação LSU, 95.20 Opções HW palavra 1 (página 528) e 96.108 Inicialização da placa de
controle LSU (página 542).

Grupo de parâmetros: 60 Comunicação DDCS (página 459), 61 Dad trans D2D e
DDCS(página476), 62Dados recD2DeDDCS(página482)e94ControloLSU(página517).

Eventos: 7580 INU-LSUperdacomun (página583), 7584Falha carregamentoLSU (pági-
na 584), AF80 INU-LSUperda comun (página 603) e AF85Aviso unid ladoda linha (pági-
na 603).

Controlo do motor

￭ Controlo direto de binário (DTC)

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

O controlo demotor requer medição da tensão CC e duas correntes da fase domotor.
O fluxodo estator é calculado integrandoa tensãodomotor no espaço vetor. Obinário
do motor é calculado com um produto vetorial do fluxo do estator e da corrente do
rotor. Utilizando omodelo demotor identificado, o fluxo estimadodo estator émelho-
rado. A velocidade atual do veio do motor não é necessária para o controlo do motor.

A maior diferença entre o controlo tradicional e o DTC é que o controlo de binário tem
omesmo nível de tempo do controlo por interruptor de potência. Não existe tensão e
frequência controlada em separado pelo modulador PWM; a comutação da fase de
saída é completamente baseada no estado eletromagnético do motor.

A melhor precisão de controlo do motor é conseguida pela ativação de um ciclo de
identificação separado do motor (ID run).

Consulte ainda a secção Controlo escalar do motor (página 62).

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 99.4Modo controlomotor (página 552) e 99.13 Pedido IDRun (página 555).
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￭ Referência rampa

Os tempos das rampas de aceleração e desaceleração podem ser individualmente de-
finidos para referência de velocidade, frequência e binário.

Comuma referência de velocidadeou frequência, as rampaspodemser definidas como
o tempo que o acionamento demora para acelerar ou desacelerar entre a velocidade
zero ou frequência e o valor definido pelo parâmetro 46.1 ou 46.2. O utilizador pode
comutar entre dois conjuntos de rampas pré-definidos usando uma fonte binária tal
como uma entrada digital. Para referência de velocidade, também a forma da rampa
pode ser controlada.

Com uma referência de binário, as rampas são definidas como o tempo que demora à
referência para alterar entre zero e o binário nominal do motor (parâmetro 1.30).

Rampas de aceleração/desaceleração especiais

Os temposdeaceleração/desaceleraçãopara a funçãode joggingpodemser definidos
separadamente; ver a secção Jogging (página 60).

A taxa de mudança da função do potenciómetro do motor (página 74) é ajustável. A
mesma taxa é aplicada em ambas os sentidos.

A rampa de desaceleração pode ser definida para paragem de emergência (modo
“Off3”).

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros:

• Rampa referência de velocidade: 23.11 Seleção ajuste rampa…23.19 Des tempo
forma 2 e 46.1 Escala velocidade (página 420).

• Rampa referênciadebinário: 1.30Escala binário nom (página 140), 26.18Tempoacel
rampa bin (página 309) e 26.19 Tem desacel rampa binário (página 309).

• Rampa referência de frequência: 28.71 Seleção ajuste rampa…28.75 Tempo desa-
celeração 2 e 46.2 Escala frequência (página 420).

• Jogging: 23.20 Acel tempo jogging (página 284) e 23.21 Des tempo jogging (pági-
na 284).

• Potenciómetro do motor: 22.75 Tempo rampa potenc motor (página 278).

• Paragem de emergência (modo “Off3”): 23.23 Tempo par emerg (página 284).
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￭ Velocidades/frequências constantes

As velocidades constantes e as frequências são referências predefinidas que podem
ser rapidamente ativadas, por exemplo, através das entradasdigitais. É possível definir
até 7 velocidades constantes para controlo da velocidade e 7 frequências constantes
para controlo da frequência.

AVISO!
As velocidades constantes e as frequências anulama referência normal, indepen-
dentemente de onde a referência for proveniente.

A função de frequências/velocidades constantes opera a um nível de tempo de 2 ms.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 22 Seleção referência velocidade (página 271) e 28 Corrente re-
ferência frequência (página 316).

￭ Velocidades/frequências críticas

As velocidades críticas (normalmente chamadas de "skip speeds") podem ser predefi-
nidas onde é necessário evitar algumas velocidades do motor ou algumas gamas de
velocidade devido a, por exemplo, problemas de ressonância mecânica.

A função de velocidades críticas evita que a referência permaneça dentro de uma faixa
crítica durante períodos extensos. Quando uma referência em alteração (22.87) entra
uma gama crítica, a saída da função (22.1) bloqueia até a referência sair da gama.
Qualquer mudança instantânea na saída é suavizada pela função de rampa mais
adiante na cadeia de referência.

A função está ainda disponível para controlo de motor escalar com uma referência de
frequência. A entrada da função é apresentada pelo parâmetro 28.96 Ref7 frequência
atual, ou a saída pelo parâmetro 28.97 Ref frequência ilimitada.

Exemplo

Uma ventoinha tem vibrações 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 função de velocidades críticas regulando o bit 0 do parâmetro 22.51, e

• ajuste as gamas de velocidade críticas como na figura abaixo.
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1560

1380

690

540

1 2 3 4 22.87 (rpm)
(entrada da função)

22.01 (rpm)
(saída da função)

Parâmetro 22.52 = 540 rpm1

Parâmetro 22.53 = 690 rpm2

Parâmetro 22.54 = 1380 rpm3

Parâmetro 22.55 = 1560 rpm4

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros:

• Velocidades críticas: 22.51 Função velocidade crítica…22.57 Veloc crítica 3 alta (pá-
gina 277)

• Frequências críticas: 28.51 Função frequência crítica…28.57 Frequência crítica 3
alto.

￭ Autoajuste controlador de velocidade

O controlador de velocidade do acionamento pode ser ajustado automaticamente
usandoa funçãodeajuste automático.Oajuste automático ébaseadonumaestimativa
da constante de tempo mecânico (inércia) do motor e da máquina.

A rotinadeautoajuste executaomotor atravésdeumasérie de ciclosdeaceleração/de-
saceleração, podendoonúmerode ciclos ser ajustadopeloparâmetro 25.40.Os valores
mais elevados produzirão resultados mais exatos, especialmente se a diferença entre
as velocidades inicial e a máxima for pequena.

A referência máxima de binário usada durante o autoajuste será o binário inicial (ie. o
binário quandoa rotina ativada)mais 25.38, excetoquando limitadapelo limitemáximo
de binário (grupo de parâmetros 30 Limites) ou pelo binário nominal domotor (grupo
de parâmetros 99 Dados motor). A velocidade máxima calculada durante a rotina é a
velocidade inicial (ie. a velocidade quando a rotina é ativada)mais 25.39, exceto se limi-
tado pelos parâmetros 30.12 ou 99.9.

O diagrama abaixo apresenta o comportamento da velocidade e do binário durante a
rotina de autoajuste. Neste exemplo, 25.40 está definido para 2.
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Binário inicial +
[25.38]

Binário inicial

Velocidade inicial +
[25.39]

Velocidade inicial

t

Nota:

• Se o acionamento não pode produzir a potência de travagem solicitada durante a
rotina, os resultados serão baseados apenas nas fases de aceleração e não tão
exatamente como quando com a potência de travagem total.

• O motor irá exceder a velocidade máxima calculada ligeiramente no final de cada
estágio de aceleração.

Antes de ativar a rotina de autoajuste

Os pré-requisitos para executar a rotina de auto-ajuste são:

• A identificação do motor (ID run) foi completada com sucesso

• Os limites de velocidade e de binário (grupo de parâmetros 30 Limites) foram
ajustados

• O feedback de velocidade foi monitorizado para ruído, vibrações e outras pertur-
bações provocadas pela mecânica do sistema, e a
• filtragemdo feedbackde velocidade (grupodeparâmetros90Seleção feedba-

ck)
• filtragemdo erro de velocidade (grupo de parâmetros 24 Condicion ref veloci-

dade), e
• velocidade zero (parâmetros 21.6 e21.7) foram ajustadas para eliminar estas

perturbações.
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• O acionamento foi iniciado e está a ser executado emmodo de controlo de veloci-
dade.

Depois de cumpridas estas condições, o autoajuste pode ser ativado pelo parâmetro
25.33 (ou pela fonte do sinal selecionado pelo mesmo).

Modos de autoajuste

O autoajuste pode ser efetuado de três formas diferentes dependendo do ajuste do
parâmetro 25.34. As seleções Suave, Normal e Apertado definem como a referência de
binário do acionamento deve reagir ao passo da referência de velocidade após ajuste.
A seleçãoSuaveproduzumaresposta lentamas robusta; Apertadoproduzumaresposta
rápida, mas com os valores de ganho eventualmente demasiado altos para algumas
aplicações. A figura abaixoapresenta as respostasde velocidadeaumpassode referên-
cia de velocidade (normalmente, 1... 20%).

[n/nN] %

t

A B C D

SubcompensadoA

Ajustado normalmente (ajuste automático)B

Normalmente ajustado (manualmente). Melhor rendimento dinâmico que com BC

Controlador de velocidade sobrecompensadoD

Resultados do autoajuste

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

• 25.2 (ganho proporcional do controlador de velocidade)

• 25.3 (tempo de integração do controlador de velocidade)

• 25.37 (constante de tempo mecânico do motor e da máquina).
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No entanto, é ainda possível ajustar manualmente o ganho do controlador, o tempo
de integração e o tempo de derivação.

A figura seguinte é um diagrama de blocos simplificado do controlador de velocidade.
A saída do controlador é a referência para o controlador de binário.

-
+ ++

+

Compensação
de aceleração
derivativa

Proporcional,
integral

Derivada

Referência
de
binário

Velocidade
atual

Referência
de
velocidade

Valor erro

Indicações de aviso

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

Para mais informação, consulte o capítulo Deteção de falhas.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 25.33Autoajuste controlador veloc (página303)…25.40Temprepautoajus-
te (página 304).

Eventos: AF90 Autoajuste control veloc (página 603).

￭ Amortecimento oscilação

A função de amortecimento de oscilação pode ser usada para cancelar oscilações
provocadas pela mecânica ou por uma tensão CC oscilante. A entrada – um sinal refle-
tindo a oscilação – é selecionada pelo parâmetro 26.53. A função de amortecimento de
oscilação emite uma onda sinusoidal (26.58) que pode ser resumida com a referência
de binário com um ganho adequado (26.57) e mudança de fase (26.56).

Oalgoritmodoamortecimentodeoscilaçõespodeser ativadosem ligar a saídaà cadeia
de referência, o que faz com que seja possível comparar a entrada e a saída da função
e fazer ajustes adicionais antes de aplicar o resultado.
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Procedimento de regulação para o amortecimento de oscilação

Selecionar a entrada com26.53
Ativar algoritmo com26.51
Ajustar26.57 para 0

Calcular a frequência de oscilação do sinal (usar a ferramenta
Drive Composer PC) e ajustar26.55
Ajustar26.561)

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

A amplitude de oscilação diminui A amplitude de oscilação aumenta

Aumentar26.57 e ajustar26.56 se necessário Tentar outros valores para26.56

Aumentar26.57 para suprimir totalmente a
oscilação

1) Se o faseamento de uma oscilação de corrente CC não puder ser determinado por
medição, o valor de 0 graus é geralmente um valor inicial adequado.

Nota: Alterar o erro de velocidade da baixa passagemda constante de tempo do filtro,
ou o tempo de integração do controlador de velocidade pode afetar a sintonização do
algoritmo de amortecimento de oscilações. É recomendado ajustar o controlador de
velocidadeantesdoalgoritmodeamortecimentodeoscilações. (Oganhodocontrolador
de velocidade pode ser ajustado depois da regulação deste algoritmo).

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 26.51 Amort oscilação (página 312)…26.58 Saída amortecimento osci-
lação (página 314).

￭ Eliminação da frequência de ressonância

Oprogramadecontrolo contémumafunçãode filtroNOCHpara remover as frequências
de ressonância do sinal de erro de velocidade.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 24.13 Filtro de velocidade RFE (página 289)…24.17 Amortecimento de po-
lo (página 291).
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￭ Controlo de pico

No controlo de binário, omotor pode aumentar potencialmente se a carga for perdida
de repente. O programa de controlo tem uma função de controlo de pico que diminui
a referência de binário sempre que a velocidade do motor (90.1) exceder o parâmetro
30.11 ou 30.12.

Velocidade
motor

Nível de disparo por excesso
de velocidade

Controlo de pico
ativo

Nível de disparo por excesso
de velocidade

30.12

30.11

0

31.30

31.30

Tempo

A função ébaseada numcontrolador PI. Oganhoproporcional e o tempode integração
pode ser definido por parâmetros. Ajustar para zero desativa o controlo de pico.

Ajustes e diagnósticos

Grupodeparâmetros: 30Limites (página331), 31 Funções falha (página342) e90Seleção
feedback (página 493).

Parâmetros: 26.81Ganhoctrl afluência (página315) e26.82Tempo integctrl afluência (pá-
gina 315).

￭ Suporte codificador

Oprograma suporta dois codificadores de volta-única ou demulti-volta (ou descodifi-
cadores). Estão disponíveis os seguintes módulos de interface opcionais:

• Interface do codificador TTL FEN-01: duas entradas TTL, saída TTL (para emulação
de codificador e eco) e duas entradas digitais

• Interface do codificador absoluto FEN-11: entrada codificador absoluto, entrada
TTL, saída TTL (para emulação de codificador e eco) e duas entradas digitais
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• Interface do descodificador FEN-21: entrada descodificador, entrada TTL, saída
TTL (para emulação de codificador e eco) e duas entradas digitais

• Interface codificador HTL FEN-31: Entrada codificador HTL, saída TTL (para emu-
lação e eco do codificador) e duas entradas digitais.

• Interface codificador HTL/TTL FSE-31 (para uso com ummódulo de funções de
segurança FSO-xx): Duas entradas de codificador HTL/TTL (uma entrada HTL su-
portadas no momento da publicação).

O módulo de interface deve ser instalado numa das ranhuras opcionais na unidade de
controlo doacionamento.Omódulo (excetooFSE-31) tambémpode ser instaladonum
adaptador de extensão FEA-03.

Eco e emulação codificador

Ambosos codificadores eco e emulação são suportadospelas interfaces FEN-xx acima
mencionadas.

O codificador eco está disponível com codificadores TTL, TTL+ e HTL. O sinal recebido
do codificador é associado à saída TTL inalterada. Isto permite a ligação de um codifi-
cador a diversos acionamentos.

A emulação de codificador também permite associar o sinal do codificador à saída,
mas o sinal é escalado ou os dados de posição convertidos para impulsos. A emulação
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 número
de impulsos diferente do original.

Carga e feedback do motor

Estas diferentes fontes podem ser usadas como velocidade e feedback de posição:
codificador 1, codificador 2 ou posição do motor estimada. Qualquer uma desta pode
ser usada para cálculo da posição de carga ou controlo domotor. O cálculo da posição
de carga torna possível, por exemplo, determinar a posição de uma correia transporta-
dora ou o peso da carga de um guindaste. As fontes de feedback são selecionadas
pelos parâmetros 90.41 e 90.51.

Para detalhes das ligações de parâmetros do motor e funções de feedback de carga,
consulte os diagramas de bloco nas páginas 659 e 660. Paramais informações sobre o
cálculo da posição de carga, consulte a secção Contador de posição (página 55).

Todos os atritos mecânicos entre componentes (motor, codificador do motor, carga,
codificador de carga) são especificados usando os parâmetros de engrenagem apre-
sentados no diagrama abaixo.
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Codificador de carga
para escalamento de

carga

Motor para
escala
de carga

Codificador do motor
para escalamento do

motor

Codificador de
carga

Codificador
do
motor

Carga

90.53

90.54

90.61

90.62

90.43

90.44

X

Y YY Y

X XX
e eM

1

Qualquer relação de transmissão entre o codificador e a carga é definida por 90.53 e
90.54.Damesma forma, qualquer relaçãode transmissãoentreo codificadordomotor
e omotor é definida por 90.43 e 90.44. No caso de a posição estimada interna ser sele-
cionada como feedback de carga, a relação de transmissão entre o motor e a carga
pode ser definida por 90.61 e 90.62. Por defeito, todas as relaçõesmencionadas acima
são 1:1. Os rácios só podem ser alterados com o acionamento parado; as novas defi-
nições requerem validação com 91.10.

Contador de posição

O programa de controlo contém um contador de posição que pode ser usado para in-
dicar a posição da carga. A saída da função de contador, parâmetro 90.7, indica o nú-
mero escalado de rotações lidas da fonte selecionada (ver a secção Carga e feedback
do motor (página 54)).

A relação entre as rotações do veio do motor e o movimento de translação da carga
(em qualquer unidade de distância) é definida pelos parâmetros 90.63 e 90.64. Esta
função de transmissão pode ser alterada sem a necessidade de uma atualização de
parâmetro ou reinicialização do contador de posição - embora, a saída do contador só
seja atualizada depois de serem recebidos novos dados de entrada de posição.

Para mais detalhes sobre as ligações de parâmetros da função de feedback da carga,
consulte os diagramas de bloco na página 660.
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(Interruptor de proximidade) Fonte definida por 90.67 1 
0

(Inibição de inicialização) Fonte definida por 90.68 1 
0

90.35 1

bit 4, Ini contador pos pronto 0

90.35 1

bit 5, Reinic cont posição desativado 0

(Pedido de reinicio) Fonte definida por 90.69 0

Falha do acionamento 1

0

+2147483647

90.07

0

(valor inicial) Fonte definida por 90.59 
(por defeito, 90.58

-2147483648

O contador de posição é inicializado definindo uma posição física conhecida da carga
para o programa de controlo. A posição inicial (por exemplo, a posição inicial/zero, ou
a distância da mesma) pode ser introduzida manualmente num parâmetro (90.58), ou
tomada de outro parâmetro. Esta posição é ajustada como o valor do contador de
posição (90.7) quando a fonte selecionada por 90.67, tal como um interruptor de pro-
ximidade ligado a uma entrada digital, é ativada. Uma inicialização bem sucedida é in-
dicada pelo bit 4 de 90.35.

Qualquer inicialização subsequente do contador deve ser primeiro ativada por 90.69.
Para definir uma janela de tempo para as inicializações, 90.68 pode ser usado para
inibir o sinal do interruptordeproximidade.Uma falhaativanoacionamento irá também
prevenir a inicialização do contador.

Tratamento de erros de codificador

Quando é usado um codificador para feedback da carga, a ação tomada no caso de
um erro do codificador é especificada por 90.55. Se o parâmetro estiver ajustado para
Aviso, o cálculo continuará suavemente, usando a posição estimada do motor. Se o
codificador recuperar do erro, o cálculo volta suavemente feedback do codificador. Os
sinais de posição de carga (90.4, 90.5 e 90.7) continuarão a ser atualizados sempre,
mas o bit 6 de 90.35 será definido para indicar dados de posição potencialmente im-
precisos. Além disso, o bit 4 de 90.35 será limpo depois da paragem seguinte como
uma recomendação para reiniciar o contador de posição.

O parâmetro 90.60 define se o cálculo de posição é retomado a partir do valor anterior
duranteumerrodocodificadorouda reinicializaçãodaunidadedecontrolo. Pordefeito,
o bit 4 de 90.35 é limpo depois de um erro, indicando se é necessária a reinicialização.
Com 90.60 ajustado para Continuar desde valor anterior. os valores de posição são
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retidos durante umerro ou reinício; o bit 6 de 90.35 é, 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 recuperadodo erro; o bit 4 não é limpo.
O estado do contador de posição é retido durante um reinício da unidade de controlo,
após o que é retomado o cálculo da posição a partir da posição absoluta dada pelo
codificador, considerando a posição inicial especificada por 90.58.

AVISO!
Se o acionamento está no estado parado quando ocorre um erro do codificador,
ou se o acionamento não está ligado, os parâmetros 90.4, 90.5, 90.7 e 90.35 não
são atualizados porque não pode ser detetado nenhummovimento da carga.
Quando usar valores de posição anteriores (90.60 é definido para Continuar
desde valor anterior), não esquecer de que os dados de posição não são fiáveis
se a carga se conseguir movimentar.

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

Os parâmetros da função do contador de posição, tais como 90.7 e 90.58, podem ser
acedidos desde um sistema de controlo de nível superior nos seguintes formatos:

• Inteiro de 16-bit (se 16 bits forem suficientes para a aplicação)

• Inteiro 32-bit (pode ser acedido como duas palavras de 16-bit consequentes)

Por exemplo, para ler o parâmetro 90.7 através do fieldbus, ajustar a seleção de parâ-
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.

Configuração feedback do motor do codificador HTL

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

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

3. Especificar o módulo interface a que o codificador é ligado. (92.2 = Módulo 1).

4. Definir o número de impulsos consoante a chapa de características do codificador
(92.10).

5. Se o codificador rodar a uma velocidade diferente do motor (ex. não estiver mon-
tadodiretamentenoveiodomotor), inserir a relaçãode transmissãodaengrenagem
em 90.43 e 90.44.

6. Ajustar oparâmetro91.10paraAtualizar paraaplicar osnovosajustesdoparâmetro.
O parâmetro reverte automaticamente para Feito.

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

9. Compare a velocidade estimada (1.2) com a velocidademedida (1.4). Se os valores
foremosmesmos, ajustar o codificador como fontede feedback (90.41 =Codifica-
dor 1).

10. Especificar a ação 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 ummotor usado para levantar uma carga num guindaste. É
usado um codificador integrado no veio do motor como feedback para controlo do
motor.Omesmocodificador tambéméusadopara calcular a alturada carganaunidade
pretendida. Existe uma transmissão entre o veio domotor e o tambor do cabo. O codi-
ficador é configurado como Codificador 1 conforme apresentado em Configuração
feedback domotor do codificadorHTL abaixo. Alémdisso, são efetuados os seguintes
ajustes:

• 90.43 = 1

• 90.44 = 1
(Nãoénecessária transmissão jáqueocodificador émontadodiretamenteno veio
do motor.)

• 90.51 = Codificador 1

• 90.53 = 1

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

• 90.61 = 1

• 90.62 = 1
(Estes parâmetros não precisam de ser mudados já que a posição estimada não
está a ser usada para feedback.)

• 90.63 = 7

• 90.64 = 10
Acargamovimenta-se 70centímetros, ou seja, 7/10deummetro, por cada rotação
do tambor de cabo.

A altura da carga emmetros 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 domotor através de uma transmissão. O outro (Codificador 2)mede a velocidade
da linha emoutro local namáquina. Cada codificador é configurado conformeapresen-
tado em Configuração feedback do motor do codificador HTL acima. Além disso, são
efetuados os seguintes ajustes:

• 90.41 = Codificador 1
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• 90.43 = 1

• 90.44 = 3
O codificador roda três vezes por cada rotação 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 rpmque pode ser convertido emoutra unidade usando 90.53 e 90.54.
Note-se que o avanço constante não pode ser utilizado nesta conversão porque não
afeta 90.3.

Exemplo 3: Compatibilidade ACS 600 / ACS800

ComacionamentoACS600eACS800,os flancosascendentesedescendentesdoscanais
A e B do codificador são normalmente contados para conseguir a melhor precisão
possível. Assim, o número de impulsos recebidos por rotação é igual a quatro vezes o
número de impulsos nominais do codificador.

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

No ACS880, são efetuados os seguintes ajustes:

• 92.1 = HTL

• 92.2 = Módulo 1

• 92.10 = 2048

• 92.13 = Ativar

• 90.51 = Codificador 1

• 90.63 = 8192 (ie. 4 × valor de 92.10, já que o número de impulsos recebido é 4 vezes
o nominal. Ver também o parâmetro 92.12)

• Oparâmetro “data out” pretendido é ajustadoparaOutro – 90.58 (formato 32-bit).
Apenas a palavra superior deve ser especificada - a palavra de dados subsequente
é reservada automaticamente para a palavra inferior.

• As fontes pretendidas (tais como entradas digitais ou bits de utilizador da palavra
de controlo) são 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 parâmetros do ACS800, POS COUNT INIT LO e POS
COUNT INIT HI), introduzir o valor 66770 nestas palavras como se segue:

• Ex. PROFIBUS:
• FBA data out x = POS COUNT INIT HI = 1 (pois o bit 16 é igual a 65536)
• FBA data out (x + 1) = POS COUNT INIT LO = 1234.

• ABB Automation usando comunicação DDCS, ex.:
• Conj de dados 12.1 = POS COUNT INIT HI
• Conj de dados 12.2 = POS COUNT INIT LO
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Para testar a configuração do PLC, inicializar o contador de posição com o codificador
ligado. O valor inicial enviado do PLC deve ser imediatamente refletido por 90.7 no
acionamento. Omesmo valor deve aparecer no PLC, depois de ter sido lido do aciona-
mento.

Ajustes e diagnósticos

Grupodeparâmetros90Seleção feedback (página493), 91Ajustesmódulo codif (pági-
na 504), 92 Conf Codificador 1 (página 508) e 93 Config Codificador 2 (página 515).

￭ Jogging

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

Estãodisponíveis duas funçõesde jogging (1 e 2), cadaumadelas comas suaspróprias
fontes e referências de ativação. As fontes de Sinal são selecionadas pelos parâmetros
20.26 e 20.27. Quando o jogging é ativado, o acionamento arranca e acelera para a ve-
locidadede joggingdefinida (22.42ou22.43) ao longoda rampadeaceleraçãode jogging
definida (23.20). Depois do sinal de ativação ser desligado, o acionamento desacelera
para uma paragem ao longo da rampa de desaceleração de jogging definida (23.21).

A imagem e a tabela abaixo apresentam um exemplo de como o acionamento opera
duranteo jogging.Noexemplo, éusadoomododeparagempor rampa (veroparâmetro
21.3).

• Cmd jog = Estado da fonte definida pelos parâmetros 20.26 ou 20.27

• Ativar jog = Estado da fonte definida pelo parâmetro 20.25

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

Cmd jog

Jog ativo

Cmd
arranque

Velocidade

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 t

DescriçãoCmd ar-
ranque

Jog
ativo

Cmd jogFase
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Oacionamento acelera até à velocidade joggingpela rampa
de aceleração da função de jogging.

0111-2

O acionamento segue a referência jog.0112-3

Oacionamentodesacelera até à velocidade zeropela rampa
de desaceleração da função de jogging.

0103-4

O acionamento está parado.0104-5

Oacionamento acelera até à velocidade joggingpela rampa
de aceleração da função de jogging.

0115-6

O acionamento segue a referência jog.0116-7

Oacionamentodesacelera até à velocidade zeropela rampa
de desaceleração da função de jogging.

0107-8

O acionamento está parado. Enquanto o sinal de jog ativo
está ON, os comandos de arranque são ignorados. Depois
do jog ativo ser desligado, é necessário um novo comando
de arranque.

01→ 008-9

O acionamento acelera para a velocidade de referência ao
longo da rampa de aceleração selecionada (parâmetros
23.11…23.19 ).

10x9-10

O acionamento segue a referência de velocidade10x10-11

O acionamento desacelera para a velocidade zero ao longo
da rampa de desaceleração selecionada (parâmetros
23.11…23.19 ).

00x11-12

O acionamento está parado.00x12-13

O acionamento acelera para a velocidade de referência ao
longo da rampa de aceleração selecionada (parâmetros
23.11…23.19 ).

10x13-14

O acionamento segue a referência de velocidade Enquanto
o comando de arranque está 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.

10→ 1x14-15

O comando de arranque desliga. O acionamento começa a
desacelerar ao longoda rampadedesaceleraçãoselecionada
(parâmetros 23.11…23.19 ).

010→ 115-16

Quando o comando de jog é ligado, o acionamento em de-
saceleração adota a rampa de desaceleração da função de
jogging.

O acionamento segue a referência jog.01116-17

O acionamento desaceleraao longo da rampa de desacele-
ração da função de jogging.

01→ 0017-18

O acionamento desacelera para a velocidade zero ao longo
da rampa de desaceleração selecionada (parâmetros 23.11

00018-19

Consultar ainda o diagrama de blocos na página 658.
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A função dormir opera a um nível de tempo de 2 ms.

Nota:

• O jogging não está disponível quando o acionamento está em controlo local.

• O jogging não pode ser ativado quando o comando de arranque do acionamento
estáON, 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!
Se o jogging está ativo e é ativado enquanto o comando de arranque está
ON, o jogging é ativado logo que o comando de arranque desliga.

• Se ambas as funções de jogging são ativadas, a função que é ativada em primeiro
lugar tem prioridade.

• O jogging usa o modo de controlo de velocidade.

• Os temposde formade rampa (parâmetros 23.16…23.19) não se aplicamàs rampas
de aceleração/desaceleração de jogging.

• As funções de impulso ativadas através de fieldbus (ver 6.1, bits 8…9) usam as re-
ferências e os tempos de rampa definidos para jogging, mas não requerem o sinal
de jog ativo.

Ajustes e diagnósticos

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

￭ Controlo escalar do motor

Épossível selecionar o controlo escalar comométodode controlo domotor emdoDTC
(ControloDiretodeBinário). Nomodode controlo escalar, o acionamento é controlado
com uma referência de velocidade ou frequência . No entanto, o desempenho superior
do DTC não é atingido no controlo escalar.

É recomendado ativar o modo de controlo escalar do motor

• Se a corrente nominal do motor for inferior a 1/6 da corrente nominal de saída do
acionamento

• Se o acionamento for usado sem ummotor ligado (por exemplo, para realização
de testes)

• Se o acionamento opera ummotor demédia tensão através de um transformador
elevador, ou

• Em conversores multimotor, se
• a carga não for igualmente partilhada entre os motores,
• os motores forem de tamanhos diferentes, ou
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• os motores forem ser substituídos após a identificação do motor (ID run)

Em controlo escalar, algumas funções standard não estão disponíveis.

Consulte ainda a secção Modos de operação do acionamento (página 26).

Compensação IR para controlo escalar do motor

Acompensação IR (tambémconhecida como impulsode tensão) estádisponível apenas
quando o modo de controlo do motor é escalar. Quando a compensação IR é ativada,
o acionamento dá um impulso de tensão extra ao motor a baixas velocidades. A com-
pensação IR é útil em aplicações que necessitam de um binário de arranque elevado.
Emaplicações de configuração, a tensão não pode ser alimentada através do transfor-
mador a 0 Hz, pelo que está disponível um ponto de rutura adicional para definir a
compensação próxima da frequência zero.

Em Controlo Direto de Binário (DTC), não é possível ou necessária compensação IR já
que esta é aplicada automaticamente.

Tensão do
motor

f(Hz)

compensação IR

Sem
Compensação

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 19.20 Unid ref controlo escalar (página 248), 97.12 Freq ajuste comp
IR (página 546), 97.13 Compensação IR (página 547) e 99.4Modo controlomotor (pági-
na 552).

Grupo de parâmetros: 28 Corrente referência frequência (página 316).

￭ Autofaseamento

O autofaseamento é uma rotina de medição automática para determinar a posição
angular do fluxo magnético de ummotor síncrono de ímanes permanentes ou do eixo
magnético de ummotor síncrono de relutância . O controlo domotor requer a posição
absoluta do fluxo do rotor para controlar o binário do motor de forma exata.

Sensores como os codificadores absolutos e os descodificadores indicam a posição
do rotor em todos osmomentos depois do deslocamento entre o ângulo zero de rotor
eodosensor ter sidoestabelecido. Poroutro lado, umcodificadorde impulsos standard
determina a posição do rotor quando roda mas a posição inicial não 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 precisão grosseira da posição
inicial. Os sensoresHall geramos chamados impulsos de comutaçãoquemudamoseu
estado seis vezes durante uma rotação, pelo que é apenas conhecido dentro do setor
de 60° de uma revolução completa da posição inicial.

Muitos codificadores dão um impulso zero (também chamdo de impulso-Z), uma vez
durante cada rotação. A posição do impulso zero é fixa. Se esta posição é conhecido
relativamente à posição zero utilizada pelo controlo do motor, a posição do rotor no
instante do impulso zero também é conhecida.

Usar o impulso zeromelhora a robustez damedição da posição do rotor. A posição do
rotor deve ser determinada durante o arranque porque o valor inicial dado pelo codifi-
cador é zero. A rotina de autofaseamento determina a posição, mas existe o risco de
algum erro de posição. Se a posição do impulso zero é conhecida com antecedência,
a posição encontrada por autofaseamento pode ser corrigida assim que o impulso
zero é detetado pela primeira vez após o arranque.

Codificador/descodificador absoluto

Rotor

N

S

A rotina de autofaseamento é desempenhada commotores síncronos de ímanes per-
manentes e motores síncronos de relutância nos seguintes casos:

1. Umamedição única da diferença de posição do rotor e do codificador quando são
usados um codificador ou um descodificador absoluto com sinais de comutação

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

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

4. Quando a posição do impulso zero deve ser medida antes do primeiro arranque.

Nota:Nocontrolodemalha fechada, o autofaseamentoéexecutadoautomaticamente
após a identificação domotor (ID run). O autofaseamento é ainda desempenhado au-
tomaticamente após o arranque, quando necessário.
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No controlo demalha aberta, o ângulo zero do rotor é determinado antes do arranque.
No controlo demalha fechada, o ângulo real do rotor é determinado com o autofasea-
mento quando o sensor indica ângulo zero. O offset do ângulo deve ser determinado
porque os ângulos zero reais do sensor e o rotor não correspondem normalmente. O
modo autofaseamento determina como esta operação é executada, emmalha aberta
e controlo de malha fechada.

Uma posição offset do rotor usada em controlo demotor também pode ser fornecida
pelo utilizador – ver parâmetro 98.15. Denotar que a rotinade autofaseamento também
escreve o seu resultado para este parâmetro. Os resultados são atualizados mesmo
se as configurações do utilizador não são ativadas por 98.1.

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

O bit 4 de 6.21 indica se a posição do rotor já foi determinada

Modos autofaseamento

Estão disponíveis diversos modos autofaseamento (veja o parâmetro 21.13).

Omodode rotação (Sintonizar) é recomendadoespecialmente comocaso 1pois trata-
sedométodomais robusto emaispreciso.Nomodo rotação, o veiodomotor é rodado
para trás e para a frente (±360/pares de polos)° para determinar a posição do rotor.
No caso 3 (controlo malha aberta), o veio é rodado apenas num sentido e o ângulo é
menor.

Outro modo de rotação, Voltar com impulso Z, pode ser usado se houver dificuldade
usando o modo de rotação 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 posição é
guardada no parâmetro 98.15, que pode ser editado para sintonização. De notar que
não é obrigatória a utilização deste modo, com um codificador de impulso zero. No
controlo de malha aberta, os dois modos de rotação são idênticos.

Osmodos de imobilização (Imobilizado 1, Imobilizado 2) podem ser usados se omotor
não puder ser rodado (por exemplo, quando a carga está ligada). Como as caracterís-
ticas dos motores e cargas diferem, deve ser efetuado um teste para selecionar o
modo de imobilização mais adequado.

O acionamento consegue determinar a posição do rotor quando o arranque é para um
motor emmodode operação emcontrolo demalha aberta ou demalha fechada. Nesta
situação, o ajuste de não 21.13 tem efeito.

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

Uma falha de autofaseamento (3385) pode ocorrer com ummotor em funcionamento
se o ângulo estimadodomotor diferirmuito do ângulomedido. Isto pode ser causado,
por exemplo, por:

• O codificador estar a deslizar no veio do motor.

• Foi introduzido um valor incorreto em 98.15

Características do programa 65



• O motor já estar a rodar antes da rotina de autofaseamento ter iniciado

• Omodo Sintonizar está selecionado em 21.13mas o veio domotor está bloqueado

• O modo Voltar com impulso Z está selecionado em 21.13 mas não é detetado im-
pulso zero numa rotação do motor

• O tipo errado do motor está selecionado em 99.3

• O ID run ter falhado.

Ajustes e diagnósticos

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

￭ Travagem de fluxo

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

O acionamento pode fornecer uma maior desaceleração aumentando o nível de mag-
netização nomotor. Ao aumentar o fluxo domotor, a energia gerada por este durante
a travagem pode ser convertida em energia térmica do motor.

Velocidade motor
TBr/TN (%)

Sem travagem por
fluxo

Travagem de
fluxo

t(s) f (Hz)

Travagem de
fluxo

Sem travagem por
fluxo

60

40

20

TBr = Binário de travagem
TN = 100 Nm

O acionamento monitoriza o estado do motor de forma contínua, 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 são:

• A travagem começa imediatamente depois de ser dado o comando de paragem.
A função não tem de esperar pela redução do fluxo antes de poder iniciar a trava-
gem.

• O arrefecimento do motor de indução é eficiente. A corrente do estator do motor
aumenta durante a travagempor fluxo, não a corrente do rotor. O estator arrefece
de uma forma muito mais eficaz que o rotor.

• A travagempor fluxopodeser usada commotoresde induçãoemotores síncronos
de ímanes permanentes.

Estão disponíveis dois níveis de potência de travagem:
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• A travagemmoderadadisponibilizaumadesaceleraçãomais rápidaemcomparação
com uma situação onde a travagem por fluxo é desativada. O nível de fluxo do
motor está limitado para prevenir o aquecimento excessivo do motor.

• A travagem completa explora quase toda a corrente disponível para converter a
energiamecânicade travagememenergia térmicadomotor.O tempode travagem
émais curto comparadocoma travagemmoderada, Emusocíclico, o aquecimento
do motor pode ser significativo.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetro: 97.5 Travagem fluxo (página 544).

￭ Magnetização CC

A magnetização CC pode ser aplicada ao motor para

• aquecer o motor para remover ou prevenir compensação, ou

• bloquear o rotor na, ou próximo da, velocidade zero.

Pré-aquecimento

Está disponível uma função de preaquecimento do motor para evitar condensação
nummotor parado, ou para remover a condensação do motor antes do arranque. O
preaquecimento envolve alimentar uma corrente CC aomotor para aquecer as chuma-
ceiras.

O preaquecimento está desativado no arranque, ou quando uma das funções demag-
netizaçãoCCestá ativada. Comoacionamentoparado, opreaquecimento édesativado
pela função de binário seguro off, um estado de falha do acionamento ou pela função
dormirdoprocessoPID.Opreaquecimentopodearrancar apenasdepoisde terpassado
umminuto do tempo de paragem do acionamento.

É selecionada uma fonte digital para controlar o preaquecimentopelo parâmetro 21.14.
A corrente de aquecimento é ajustada pelo parâmetro 21.16.

Pré-magnetização

A pré-magnetização refere-se àmagnetização CCdomotor antes do arranque. Depen-
dendo do modo de arranque selecionado (21.1 ou 21.19), a pré-magnetização pode ser
aplicada para garantir o binário de travagemmais elevado possível, até 200% do
binário nominal do motor. Ajustando o tempo de pré-magnetização (21.2), é possível
sincronizar o arranque do motor e, por exemplo, a libertação do travão mecânico.

Paragem CC

A função possibilita o bloqueio do rotor à velocidade zero (próximo) no meio da ope-
ração normal. A paragem CC é ativada pelo parâmetro 21.8. Quando a referência e a
velocidadedomotor são inferiores adeterminadonível (parâmetro 21.9) o acionamento
deixadegerar corrente sinusoidal e começaa injetar CCnomotor. A corrente é ajustada
comoparâmetro21.10.Quandoa referência excedeoparâmetro21.9, aoperaçãonormal
do acionamento continua.
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Velocidade
motor

Referência

21.09

Paragem
CC

t

t

Nota:

• A paragem CC está disponível apenas no controlo de velocidade no modo de con-
trolo DTC do motor (consultar a página 26).

• A função aplica a corrente CC apenas numa única fase, dependendo da posição do
rotor. A corrente de retorno será dividida entre as outras fases.

Pós-magnetização

Esta característica mantém o motor magnetizado por um certo período (parâmetro
21.11) após a paragem. Isto é para evitar amovimentação sob carga damaquinaria, por
exemplo, antes de poder ser aplicado um travão mecânico. A pós-magnetização é ati-
vada pelo parâmetro 21.8. O tempo e a corrente da magnetização são definidos pelos
parâmetros 21.10 e 21.11.

Nota:Após-magnetizaçãoestádisponível apenasquandoa rampaéomododeparagem
selecionado (ver o parâmetro 21.3).

Magnetização contínua

Um sinal digital, tal como um bit de utilizador na palavra de controlo do barramento
de campo, pode ser selecionado para ativar a magnetização contínua. Isto pode ser
especialmenteútil emprocessosque requeremparagemdosmotores (ex., para ficarem
em standby até novo material ser processado) e arrancar rapidamente sem serem
magnetizados primeiro.
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Nota:

• A magnetização contínua está disponível apenas emmodo de controlo DTC do
motor (ver página 26). Se o parâmetro 21.12 estiver ligado, o motor mantém-se
magnetizado após uma paragem em rampa. Para ativar a magnetização contínua
depois de uma paragem por inércia, o comando (21.12) deve ser alternado (on, off,
on). Além disso, se o sinal de Permissão func tiver sido desligado, é necessário um
novo flanco ascendente antes de dar início à magnetização.

• A magnetização contínua não deve ser ativada enquanto o motor estiver a rodar.

AVISO!
Omotor deve ser desenhado para absorver ou dissipar a energia térmica gerada
por magnetização contínua, como por exemplo por ventilação forçada.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 6.21 Palav estado 3 conv (página 163), 21.1Modoarrancar (página 260), 21.2
Tempomagnetização (página 261), 21.8Controlo correnteCC…21.12Comandomagne-
tização contínua (página 266), 21.14 Fonte entradapré-aquecimento (página 267) e 21.16
Corr pré-aquec (página 267).

￭ Estimativa da temperatura do motor

A função de Estimativa da temperatura do motor identifica a resistência 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 omotor durante um período de 4 segundos (por defeito). A função utiliza
o valor da resistência à temperatura ambiente obtido durante um ID run.

A função pode ser ativada com o parâmetro 21.37. O tempo da estimativa pode ser
definido com o parâmetro 21.38. A função pode ser ativada de uma de duas formas:
Com o comando de arranque do acionamento ou no arranque do acionamento (após
reinício da placa de controlo).

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 21.37 Estimativa da temperatura domotor (página 269) e 21.38 Tempo da
estimativa da temperatura do motor (página 270).

￭ Padrão de fluxo do motor hexagonal

Nota: Esta funcionalidade está disponível apenas no modo de controlo escalar do
motor (veja a página 26).

Normalmente, o acionamento controla o fluxo do motor para que o vetor de fluxo de
rotação siga umpadrão circular. Isto é ideal para amaioria das aplicações. No entanto,
quando se opera acima do ponto de enfraquecimento de campo (FWP), não é possível,
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no entanto, atingir os 100% da tensão de saída. Isto reduz a capacidade do pico de
carga do acionamento.

Usando um padrão vetorial de fluxo de motor hexagonal, a tensão de saída máxima
pode ser alcançada sobre o ponto de enfraquecimento do campo. Isto aumenta a ca-
pacidade do pico de carga em comparação com o padrão circular, mas a capacidade
de carga contínua na gama de FWP ... 1,6 × FWP é reduzida devido ao aumento das
perdas.Comofluxodomotorhexagonal ativo, opadrãoalteradecircularparahexagonal
gradualmente à medida que a frequência aumenta de 100% para 120% do FWP.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 97.18 Enfraq campo hexagonal (página 547) e 97.19 Ponto enfraq campo
hexagonal (página 548).
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Controlo de aplicação

￭ Macros de aplicação

As macros de aplicação são as edições dos parâmetros predefinidos de aplicação de
configurações de E/S. Consulte o capítulo Macros de aplicação.

￭ Controlo de Processo PID

Existe um controlador de processo PID incorporado no acionamento. O controlador
pode ser usado para controlar variáveis de processo tais como pressão, fluxo ou nível
de fluído.

No controlo PIDdeprocesso, é ligadauma referência deprocesso (setpoint) ao aciona-
mento em vez de uma referência de velocidade. Um valor atual (realimentação de pro-
cesso) também é transmitido ao acionamento. O controlo PID de processo ajusta a
velocidadedoacionamentoparamanter aquantidadedeprocessomedida (valor atual)
no nível pretendido (setpoint).

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

Odiagramasimplificadodeblocosabaixo ilustrao controloPIDdeprocesso.Consultar
ainda o diagrama de blocos na página 672.

Setpoint

EA1

EA2

D2D

FBA

Valores
atuais do
processo

Filtro

Limitação

Processo
PID

. . .

Corrente de
referência de
velocidade,
binário ou
frequência

O programa de controlo contém dois conjuntos completos de ajustes de controlo de
processoPIDquepodemser alternados semprequenecessário; ver oparâmetro40.57.

Nota: O controlo do processo PID está disponível apenas em controlo externo; veja a
secção Controlo local vs. controlo externo (página 23).

Configuração rápida do controlador PID de processo

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

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

4. Definir o ganho, tempo de integração, tempo de derivação e níveis de saída PID
(40.32, 40.33, 40.34, 40.36 e 40.37).

5. A saídadocontroladorPIDéapresentadapeloparâmetro40.1. Selecionar amesma
como a fonte de, por exemplo, 22.11.

Função dormir para o processo de controlo PID

A funçãodorimir pode ser usada emaplicações de controlo PIDque envolvemperíodos
relativamente longos de baixa procura (por exemplo, um tanque que está no nível),
durante estes períodos, a função dormir poupa energia, faz o motor parar completa-
mente, em vez de rodar o motor lentamente abaixo da gama eficiente de operação do
sistema. Quando o feedback altera, o controlador PID desperta o acionamento.

Nota: A função dormir é desativada quando o controlo de travagemmecânica (ver pá-
gina 75) está ativa.

Exemplo: O acionamento controla uma bomba de impulso de pressão. O consumo de
água cai durante a noite. Como resultado, o controlador PID de processo diminui a ve-
locidade do motor. No entanto, devido às perdas naturais nos tubos e ao baixo rendi-
mentodabombacentrífuga abaixas velocidades, omotor nãodeixade rodar. A função
dormir deteta a rotação lenta e faz parar a bombagem desnecessária depois de ter
passado o atraso de dormir. O acionamento passa para o modo dormir e continua a
monitorizar a pressão. A bombagem é retomada quando a pressão cai abaixo do nível
acordar (setpoint - desvio de acordar) e do atraso de acordar ter passado.
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Setpoint

Tempo

Tempo

Tempo

Tempo

Valor atual

Valor atual

Saída controlador PID

Tempo de impulso dormir
(40.45)

Passo impulso dormir (40.46)

Atraso acordar
(40.48)

Não invertida

Nível acordar

Nível acordar

Setpoint + 40.47

Setpoint - 40.47

(40.31 = Não invertida (Ref-Fbk))

40.31 = Invertida (Fbk-Ref)

Nivel dormir

40.43

td = Atraso dormir (40.44)

t< tsd tsd

Modo dormir

STOP ARRANCAR

Deteção

No modo de deteção, a saída do bloco PID é ajustada diretamente para o valor do
parâmetro 40.50 (ou 41.50). O termo interno I do controlador PID é ajustado para que
o nenhum transitório seja permitido passar na saída, para que quando o modo de de-
teção seja deixado, a operação normal do controlo de processo possa ser retomada
sem um impulso significativo.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetro 96.4 Selec macro (página 533) (seleção macro).

Grupos de parâmetros 40 Conj1 processo PID (página 390) e 41 Conj2 processo
PID (página 404).
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￭ Potenciómetro do motor

O potenciómetro do motor é, com efeito, um contador cujo valor pode ser ajustado
para cima epara baixo usandodois sinais digitais selecionadospelos parâmetros 22.73
e 22.74. De notar que estes sinais não têm efeito quando o acionamento está parado.

Quandoativadopor 22.71, o potenciómetrodomotor assumeo valor definidopor 22.72.
Dependendo do modo selecionado em 22.71, o valor do potenciómetro do motor é re-
tido ao longo de uma paragem ou sobre um ciclo de potência.

A taxa de mudança é definida em 22.75 como o tempo que levaria ao valor a mudar a
partir do mínimo (22.76) para o máximo (22.77) ou vice versa. Se os sinais para cima e
para baixo estão ligados emsimultâneo, o valor dopotenciómetrodomotor não altera.

A saída da função é apresentada por 22.80, que pode ser diretamente ajustada como
a fonte de qualquer parâmetro seletor, tal como 22.11.

Oexemploseguinteapresentaocomportamentodovalordopotenciómetrodomotor.

22.73

22.74

22.77

22.80

22.76

22.75

1

1

0

0

0

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros 22.71 Funçãopotenmotor (página 277)…22.80Ref atual potencmotor (pá-
gina 278).
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￭ Controlo de travagemmecânica

A travagemmecânica pode ser usada para manter o motor e a máquina acionada à
velocidade zeroquandooacionamento éparado, ouquandonãoéalimentado. A lógica
de controlode travagemobservaosajustesdogrupodeparâmetros44Controlo travão
mecânicoassimcomodiversos sinais externos,movendo-seentreosestadosapresen-
tado no diagrama na página 76. As tabelas abaixo do diagrama de estado detalham
os estados e os transitórios. O diagrama temporizado na página 78 apresenta um
exemplo de uma sequência fechar-abrir-fechar.

A lógica do controlo de travagemmecânica opera a um nível de tempo de 10 ms.

Entradas da lógica de controlo de travagem

O comando de arranque do acionamento (bit 5 de 6.16) é a fonte de controlo principal
da lógica 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 parâmetro 44.12 = 0 → Pede ao
travão para abrir

• Comando de arranque = 0 E sinal selecionado pelo parâmetro 44.12 = 1 → Pede ao
travão para fechar

Outro sinal externo – por exemplo, de um sistema de controlo de nível mais elevado -
pode ser ligado através do parâmetro 44.11 para evitar a abertura do travão.

Outros sinais que afetam o estado da lógica de controlo são

• reconhecimento do estado do travão (opcional, definido por 44.7),

• bit 2 de 6.11 (indica se o acionamento está pronto para seguir a referência dada ou
não),

• bit 6 de 6.16 (indica se o acionamento está ou não a modular),

• módulo de funções de segurança FSO-xx opcional.

Saídas da lógica de controlo de travagem

O travãomecânico deve ser controlado pelo bit 0 do parâmetro 44.1. Este bit deve ser
selecionado como a fonte de uma saída por relé (ou uma entrada/saída digital no
modo de saída) que é então ligada ao atuador do travão através de um relé. Consulte
o exemplo de ligação na página 79.

A lógica de controlo de travagem, em diversos estado, solicitam à lógica de controlo
do acionamento paramanter omotor, aumentar o binário, ou diminui a rampa de velo-
cidade. Estes pedidos estão visíveis no parâmetro 44.1.
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Diagrama de estado do travão

TRAVÃO
DESATIVADO

A ABRIR TRAVÃO
TRAVÃO
FECHADO

ESPERA ABERTURA
TRAVÃO

ATRASO ABERTURA
TRAVÃO

A FECHAR TRAVÃO

ATRASO FECHO
TRAVÃO

ESPERA FECHO
TRAVÃO

TRAVÃO ABERTO

(de qualquer estado) (de qualquer estado)

1 2

10

3
6

4

5

3

6

8

7

6

9

Controlo de travagem inativo (parâmetro 44.6 = 0, e 44.1 b4 = 0). O
travão está fechado (44.1).

TRAVÃO DESATIVADO

A ABRIR TRAVÃO:

Pedidode abertura para o travão. É pedido à lógica de acionamento
para aumentar o binário para abrir o binário para manter a carga
no lugar (44.1 b1 = 1 e b2 = 1). O estado de 44.11 é verificado; se não
é 0 num tempo razoável, o acionamento dispara uma falha 71A5 1) .

ESPERA ABERTURA TRAVÃO

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

ATRASOABERTURATRAVÃO

Neste ponto, se 44.7 está ajustado para Sem reconhecimento, a ló-
gica continua para o estado TRAVÃO ABERTO. Se uma fonte de re-
conhecimentodo sinal tiver sido selecionada, este estado é verifica-
do; se o estado é “travão aberto”, o acionamento dispara uma falha
71A3 fault

1)
.

O travão está aberto (44.1 b0 = 1). O pedido de paragemé removido
(44.1 b2 = 0), sendo permitido ao acionamento seguir a referência.

TRAVÃO ABERTO

A FECHAR TRAVÃO:
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Foi pedido ao travão para fechar. É pedido à lógica 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 lógica de travagem per-
manece neste estado até a velocidade do motor ter permanecido
abaixo de 44.14 durante o tempo definido por 44.15.

ESPERA FECHO TRAVÃO

As condiçõesde fecho foramcumpridas.O sinal de abertura édesa-
tivado (44.1 b0 → 0) e o binário de fecho escrito em 44.2. O pedido
dediminuiçãode rampaémantido (44.1 b3= 1). A lógicade travagem
permanece neste estado até 44.13 ter passado.

ATRASO FECHO TRAVÃO

Neste ponto, se 44.7 está ajustado para Sem reconhecimento, a ló-
gica continua para o estado TRAVÃO FECHADO. Se uma fonte de
reconhecimento do sinal tiver sido selecionada, este estado é veri-
ficado; se o estado não é "travão fechado" o acionamento gera um
aviso A7A1. Se 44.17 = Falha, o acionamento dispara uma falha 71A2
depois de 44.18.

O travão está fechado (44.1, b0=0).O acionamentonãoestá neces-
sariamente a modular.

TRAVÃO FECHADO

Nota relativa a aplicações de malha-aberta (sem codificador): Se
o travão é mantido fechado por um pedido de fecho do travão (ou
de um parâmetro 44.12 ou ummódulo de funções de segurança
FSO-xx) contra uma unidademodular durante mais de 5 segundos,
o travão é forçado 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 modulação e
permanece neste estado.

Condições da alteração de estado:

Controlo de travagem desativado (parâmetro 44.6 → 0).1

6.11, bit 2 = 0 ou o travão é forçado a fechar pelo módulo de funções de segurança FSO-xx
opcional.

2

Foi solicitada a abertura do travão e 44.16 expirou.3

Condições de abertura do travão (tais como 44.10) cumpridas e 44.11 = 0.4

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

Foi pedido ao travão para fechar.6

A velocidade do motor permaneceu abaixo da velocidade de fecho 44.14 durante 44.15.7

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

Pedido de abertura para o travão.9

Controlo de travagem desativado (parâmetro 44.6 → 1).10
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Diagrama temporizado

O diagrama simplificado de temporização abaixo ilustra o funcionamento da função
de controlo de travagem. Consulte o diagrama de estado acima.

BOW

A ABRIR TRAVÃO

BOD
TRAVÃO
FECHADO

TRAVÃO ABERTO
BCW BCD

A FECHAR TRAVÃO

TRAVÃO
FECHADO

Estado

Rampa para pedido de paragem
(44.01 b3)

Manter pedido de paragem (44.01 b2)

Pedido de binário de abertura (44.01
b1)

Sinal de controlo de travagem (44.01
b0)

Referência de velocidade

Referência de binário

Ref pronto (06.11 b2)

A modular (06.16 b6)

Comando de arranque (06.16 b5)

tmd

Ts Tmem

ncs

tod tccd

tcd tcfd

trod

1 2 3 4 5 6 7 8 9

Binário de arranque na abertura do travão (parâmetro 44.3)Ts

Valor de binário guardado no fecho do travão (44.2)Tmem

Atraso de magnetização do motortmd

Atraso de abertura do travão (parâmetro 44.8)tod

Velocidade de fecho do travão (parâmetro 44.14)ncs

Comando atraso de fecho do travão (parâmetro 44.15)tccd

Atraso de fecho do travão (parâmetro 44.13)tcd

Falha atraso de fecho do travão (parâmetro 44.18)tcfd

Atraso de reabertura do travão (parâmetro 44.16)trod

ESPERA ABERTURA TRAVÃOBOW

ATRASO ABERTURA TRAVÃOBOD

ESPERA FECHO TRAVÃOBCW

ATRASO FECHO TRAVÃOBCD
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Exemplo de cablagem

AVISO!
Certifique-se de que amáquina na qual é integrado o acionamento coma função
de controlo de travagemcumpreos regulamentosde segurançadepessoal. Note
que um acionamento (um Módulo de Acionamento Completo ou umMódulo de
Acionamento Básico, como definido pela IEC 61800-2), não é considerado como
um dispositivo de segurança mencionado na Diretiva Europeia de Maquinaria e
standards harmonizados relacionados. Por estemotivo, a segurança de pessoal
relativamente a toda amaquinaria nãodeve ser baseada numa função específica
do acionamento (como a função de controlo de travagem), mas, deve ser imple-
mentada como definido nas normas especificas da aplicação.

A figura abaixo apresenta umexemplode ligaçãode controlo de travagem.Ohardware
e a ligação de controlo de travagem deve ser obtida e instalada pelo cliente.

O travão é controlado pelo bit 0 do parâmetro 44.1. A fonte para o reconhecimento do
travão (supervisão de estado) é selecionada pelo parâmetro 44.7. Neste exemplo,

• o parâmetro 10.24 é ajustado para comando de abertura do travão (ie. bit 0 de
44.1), e o

• parâmetro 44.7 é ajustado para DI5.

COM

NF

NA

+24VD

ED5

1

2

3

4

5

XRO1

XD24

XDIO

115/230 VCA

Hardware de
controlo de
travagem

Travão de
emergência

Motor
Travagem
mecânica

M

Unidade de
controlo do
acionamento
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Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 44 Controlo travão mecânico (página 410).

Eventos: 71A2 Falha fecho travmec (página 581), 71A3 Falha abert travmec (página 581),
71A5Abert travmecnperm(página581)eA7A1Falha fechotravãomecânico (página596).

Controlo tensão CC

￭ Controlo de sobretensão

O controlo de sobretensão da ligação CC intermédia é tipicamente necessária quando
o motor está emmodo geração. O motor pode gerar quando desacelera ou quando a
carga altera o veio domotor, fazendo comque o veio rodemais rápido do que a veloci-
dade ou a frequência aplicada. Para impedir que a tensão de CC exceda o limite de
controlo de sobretensão, o controlador de sobretensão reduz automaticamente o
binário gerado quando o limite é atingido. O controlador de sobretensão também au-
menta quaisquer temposdedesaceleraçãoprogramados, se o limite for atingido; para
alcançar os tempos de desaceleraçãomais curtos, podem ser necessários um chopper
e uma resistência de travagem.

￭ Controlo de subtensão (ultrapassagem de perda de potência)

Se a entrada de tensão de alimentação for interrompida, o acionamento continua a
funcionar utilizando a energia cinética domotor em rotação. O acionamento continua
completamente funcional enquantoomotor rodar egerar energiaparaoacionamento.
O acionamento pode continuar a funcionar depois da interrupção se o contactor prin-
cipal (se presente) permanecer fechado.

Nota: As unidades equipadas com um contactor principal devem ser equipadas com
um circuito de retenção (ex. UPS) para manter o circuito de controlo do contactor fe-
chado durante uma interrupção breve da alimentação.
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1.6 4.8 8 11.2 14.4

UCC

fout

TM

UDC

(V DC)
fout
(Hz)

TM
(Nm)

160 80 520

120 60 390

80 40 260

40 20 130

t(s)

Umains

UDC= tensão do circuito intermédio do acionamento, fout = frequência de saída do
acionamento, TM=bináriodomotordeperdade tensãodealimentaçãoà carganominal
(fout=40Hz). A tensãoCCdocircuito intermédio cai até ao limitemínimo.O controlador
mantém a tensão estável enquanto a rede estiver desligada. O acionamento aciona o
motor emmodo gerador. A velocidade do motor reduz mas o acionamento mantêm-
se em funcionamento enquanto o motor tiver energia cinética suficiente.

Rearme automático

AVISO!
Antes de ativar a função, confirmar se não podem ocorrer situações perigosas.
A função restaura o acionamento automaticamente e retoma a operação depois
de uma falha de alimentação.

É possível reiniciar o acionamento automaticamente após uma falha de alimentação
curta, usando a Função de reinício automático, desde que o acionamento seja autori-
zado a funcionar durante um tempo definido pelo parâmetro 21.18 para reiniciar o
tempo sem que os ventoinhas de refrigeração funcionem.

Quando ativa, a função executa as seguintes ações durante uma falha de alimentação
para permitir um arranque bem sucedido:

• A falha de subtensão é suprimida (mas é gerado um aviso)

• A modulação e a refrigeração é parada para conversar qualquer energia restante

• O pré-carregamento do circuito CC está ativo.

Se a tensãoCC for restauradaantesde ter terminadooperíododefinidopeloparâmetro
21.18 e o sinal de arranque estiver ON, a operação normal continua. No entanto, se a

Características do programa 81



tensão CC permanecer muito baixa neste ponto, o acionamento dispara uma falha,
3280.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetro: 21.18 Tempo rearme autom (página 268).

Evento: 3280 Tempo limite standby (página 570).

￭ Controlo de tensão e limites de disparo

O controlo e os limites de disparo do regulador de tensão CC intermédia são relativos
à tensão de alimentação assim como ao tipo de acionamento/inversor. A tensão CC é
aproximadamente 1.35 vezes a tensão de alimentação linha-a-linha e é apresentada
pelo parâmetro 1.11.

Todososníveis são relativos àgamade tensãodealimentação selecionadanoparâme-
tro 95.1. A tabela seguinte apresenta os valores dos níveis de tensão CC selecionados
em volts e em percentagem de UDCmax (a tensão CC no limite superior da gama de
tensão de alimentação).

Gama de tensão de alimentação [V CA] (ver 95.1)

660...690525...600500440...480380...415208...240Nível [V CC (% de UDCmax)]

12181113880878800489/4401)Limite de falha de sobretensão

1167
(125)

1013
(125)

810
(120)

810
(125)

700
(125)

405
(125)

Limite de controlo de sobretensão

1159
(124)

1008
(124)

806
(119)

806
(124)

697
(124)

403
(124)

Chopper de travagem interno a 100%
de largura de impulso

1077
(116)

936
(116)

780
(116)

749
(116)

648
(116)

375 (116)Chopper de travagem interno a 0%de
largura de impulso

1071
(115)

932 (115)776 (115)745 (115)644
(115)

373 (115)Limite de aviso de sobretensão

932
(100)

810
(100)

675
(100)

648
(100)

560
(100)

324
(100)

UDCmax = tensão CC no limite supe-
riordagamade tensãodealimentação

891709675594513281Tensão CC no limite inferior da faixa
de tensão de alimentação

757 (85)602 (85)574 (85)505 (85)436 (85)239 (85)Controlo de subtensão e limite de avi-
so

713 (80)567 (80)540 (80)475 (80)410 (80)225 (80)Limite de ativação/standby de carga

535 (60)425 (60)405 (60)356 (60)308 (60)168 (60)Limite de falha de subtensão

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

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 1.11 TensãoCC (página 139), 30.30Controlo sobretensão (página338), 30.31
Controlo subtensão (página 339), 95.1 Tensão alimentação (página 521), e 95.2 Limites
tensão adaptativa (página 521).
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￭ Chopper de travagem

Pode ser usado um chopper de travagem para manusear a energia gerada por um
motor em desaceleração. Quando a tensão CC aumenta o suficiente, o chopper liga o
circuito CC a uma resistência de travagem externa. O chopper opera no princípio de
modulação de largura de impulso.

O chopper travagem (43.6) pode ser ativado comocontrolador de sobretensão (30.30)
ainda ativo. Neste caso, assegure-se de que os limites do controlador de sobretensão
estão suficientemente altos para não limitar antes de ser atingida a potência total de
travagem. Esta função, em determinadas aplicações, evita disparos desnecessários
de sobretensão e implementa uma lógica de controlomais simples se a resistência não
conseguir absorver energia suficiente ou se a resistência quebrar durante a travagem.

Alguns acionamentos ACS880 têm um chopper de travagem interno como padrão, al-
guns têm um chopper de travagem disponível como uma opção interna ou externa.
Consulte o manual de hardware apropriado ou o catálogo comercial.

Os choppers de travagem internos dos acionamentos ACS880 começam a acionar
quando a tensão CC atinge aproximadamente 1.156 × UDCmax. é atingido 100% de lar-
gura de impulso a aproximadamente 1.2 × UDCmax, dependendo da gama de tensão de
alimentação – ver a tabela em Controlo de tensão e limites de disparo acima. (UDCmax
é a tensãoCC correspondente aomáximoda gamade tensão de alimentaçãoCA.) Para
mais informações sobre choppersde travagemexternos, consulte a suadocumentação.

Nota: Para a travagem do tempo de execução, o controlo da sobretensão (parâmetro
30.30) deve ser desativado para o chopper funcionar.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 1.11 Tensão CC (página 139) e 30.30 Controlo sobretensão (página 338).

Grupo de parâmetros: 43 Chopper travagem (página 407).

￭ Impulso de tensão CC

Esta secção descreve a utilização da função de impulso de tensão CC para os aciona-
mentos com controlo separado da unidade de alimentação IGBT.

O impulsoda tensãoCC requer adesclassificaçãodoacionamento. Consulte nomanual
de hardware do acionamento os fatores de desclassificação.

Descrição da função de impulso de tensão CC

Os acionamentos regenerativos e de harmónicos ultra baixos podem impulsionar a
tensão da ligação CC. Por outras palavras, podem aumentar a tensão de operação da
ligação CC desde o seu valor predefinido.

O utilizador pode utilizar a função de impulso de tensão CC:

1. Ajustando o valor de referência da tensão CC definido pelo utilizador (94.22) e

2. Selecionando a referência definida pelo utilizador (94.22) como a fonte para a re-
ferência de tensão CC do acionamento (94.21).
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Os benefícios da função de impulso de tensão CC são:

• Possibilidade de alimenta tensão nominal para o motor, mesmo quando a tensão
de alimentação do acionamento é inferior à tensão nominal do motor Exemplo:
Um acionamento que está ligado a 415 V pode fornecer 460 V a ummotor de 460
V.

• Compensação de queda de tensão devido a um filtro de saída, cabo do motor ou
cabos de entrada de potência.

• Aumento de binário do motor na área de enfraquecimento de campo (isto é,
quando o acionamento opera omotor na gama de velocidade acima da velocidade
nominal do motor).

Exemplos de casos de uso

Exemplo 1: Tensão total do motor independentemente das flutuações da tensão
de alimentação

A tensão de alimentação é 380 V, a tensão nominal do motor é 400 V. Para obter a
tensão nominal domotor à velocidade nominal independentemente das flutuações da
tensão de alimentação:

1. Calcular a referência de tensão CC necessária para o utilizador: 400 V × √2 = 567 V
CC.

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

3. Confirmar se o valor do parâmetro 99.7 está ajustado para 400 V.

Exemplo 2: Filtro sinusoidal à saída do acionamento

O acionamento está equipado com um filtro sinusoidal na saída. O comprimento do
cabo domotor é 300m (984 ft). A perda de tensão estimada através do filtro e do cabo
é de 40 V. A tensão nominal do motor é de 400 V.

Para compensar a perda de tensão de 40 V à velocidade nominal:

1. Calcular a tensão necessária na saída do acionamento antes do filtro sinusoidal
para compensar a queda de tensão: 400 V + 40 V = 440 V.

2. Calcular a referência de tensão CC necessária para o utilizador: 440 V × √2 = 622 V.

3. Definir o valor do parâmetro 94.22 para 622 V.

Se o acionamento estiver configurado para operar nomodo de controlo demotor DTC
eo ID run for realizado como filtro de saída eo cabodomotor ligados, não énecessária
outra configuração. O controlo do motor DTC encarrega-se das perdas estimadas e
aumenta a tensão de saída do acionamento sem ficar limitado pelo parâmetro 99.7.

Se o acionamento estiver configurado para operar no modo de controlo escalar do
motor, altere o valor do parâmetro 99.7 para 440 V para permitir que o controlo do
motor atinja 440 V na saída do acionamento à velocidade nominal.
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Nota:Nomodode controlodomotor escalar, a tensãode saídapode, alternativamente,
ser aumentada ajustandoa curvaU/f: ajustandooparâmetro 97.7. O valor de 97.7, pode
ser calculado como o rácio entre a tensão pretendida e a tensão nominal. Neste
exemplo, o rácio é 440 V / 400 V = 110%. Ajustar o valor de 97.7 para 110% e deixar a
tensão nominal do motor como 400 V.

Limites

Existem dois tipos de limitações que devem ser consideradas quando se usa a função
de impulso de tensão CC: limitações para a referência de tensão CC e a limitação da
tensão de saída do acionamento.

O acionamento calcula os limites mínimo emáximo para a referência de tensão CC do
utilizador (94.22). O cálculo ébaseadona tensãodealimentação real e no limite superior
da maior seleção de gama de tensão de alimentação disponível para o acionamento
(95.1). Os limites são:

1. Limite mínimo: Referência de tensão CC interna (Udc,int).

2. Limite máximo: Referência tensão CC máxima (Udc,max).

Paramais informações, consulte a tabela abaixo e as secções Referência de tensão CC
interna (Udc,int) e Referência de tensão CC máxima (Udc,max).

Esta tabela resume os limites para a referência de tensão CC definida pelo utilizador
e para a tensão de saída do acionamento.

Tensão máxima de
saídadoacionamen-
tocomovalorprede-
finidodoparâmetro
97.4

Referência de
tensão CC máxima
(Udc,max)

Referência de tensão
CC interna (Udc,int)
1)

Seleção 95.1Tipo de
aciona-
mento

479 V663 V553 V380…415 VxxxA-3

576 V799 V553 V380…415 VxxxA-5

641 V440…480 V

728 V500 V

795 V1102 V764 V525…600 VxxxA-7

981 V660…690 V

1) Consulte a secção Referência de tensão CC interna (Udc,int).
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Referência de tensão CC interna (Udc,int)

Udc,int = Uac,rms × √2 × 1.03

onde

Referência tensão CC internaUdc,int

Tensão de alimentação de entrada atual.Uac,rms

Se a referência definida pelo utilizador (94.22 é inferior ao valor da referência interna
(Udc,int), o programa de controlo utiliza a referência interna como referência de tensão
CC do acionamento.

Referência de tensão CC máxima (Udc,max)

Udc,max = Ucat,hi × √2 × 1.13

onde

Referência tensão CC máximaUdc,max

Limite superior da maior seleção da gama de tensão de alimentação
disponível para o acionamento (95.1)

Ucat,hi

Se a referência definida pelo utilizador (94.22 é superior à referência de tensão CC
máxima (Udc,int), o programa de controlo utiliza a referência máxima como referência
de tensão CC do acionamento.

Tensão máxima de saída do acionamento

Uac,out = (Udc /√2) × (1 - Ures)

onde

Tensão de saída máxima do acionamentoUac,out

Tensão CC atualUdc

Valor do parâmetro 97.4Ures

O ajuste da reserva de tensão (97.4) limita a tensãomáxima de saída do acionamento.

Exemplos de cálculo de limites

Exemplo 1: Cálculo da referência de tensão CC interna e da referência de tensão
CC máxima

A categoria de tensão é 380 ... 415 V e a tensão da linha elétrica é 400 V.
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Referência de tensão CC interna Udc,int = 400 V × √2 × 1.03 = 583 V.

Referência de tensão CC máxima Udc,max = 415 V × √2 × 1.13 = 663 V.

Exemplo 2: Calcular a tensão de saída máxima do acionamento

A tensão CC é 650 V CC, e o ajuste da tensão de reserva (97.04) é -2%.

A tensão de saída máxima do acionamento é Uac,out = (650 / √2) × (1 + 0.02) = 469 V.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 97.7 Ref fluxo utilz, 94.20 Referência tensão CC (página 518), 94.21 Fonte
ref tensão CC (página 518), 94.22 Ref tensão CC utilizador (página 519) e 99.7 Tensão
nominal motor.

￭ Modo de controlo tensão CC

Estemodoespecial para controloda tensãodeumbarramentoCCcomumestádisponí-
vel especialmente para aplicações fora da rede onde a unidade inversora está ligada a
um gerador e a unidade de alimentação cria uma rede de alimentação CA. Consulte a
secção Modo de controlo tensão CC.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 29 Corrente de referência de voltagem (página 326).
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Segurança e proteções

￭ Paragem emergência

O sinal de paragem de emergência está ligado à entrada selecionada pelo parâmetro
21.5. Uma paragem de emergência também pode ser gerada através do fieldbus 6.1,
bits 0…2).

Omododaparagemdeemergênciaéselecionadopeloparâmetro21.4. Estãodisponíveis
os seguintes modos:

• Off1: Paragem ao longo de uma rampa de desaceleração standard definida para o
tipo de referência particular em uso

• Off2: Paragem por inércia

• Off3: Parar a rampa de paragem de emergência definida pelo parâmetro 23.23.

Com os modos de paragem de emergência Off1 ou Off3, a diminuição da rampa de
velocidade do motor pode ser supervisionada pelos parâmetros 31.32 e 31.33.

Nota:

• Para as funções de paragem de emergência do nível-e SIL 3 / PL, o acionamento
pode ser regulado comummódulode segurança FSO-xx opcional comcertificação
TÜV.Omódulopodeentão ser incorporadoemsistemasde segurança certificados.

• O instalador do equipamento é responsável pela instalação de dispositivos de pa-
ragem de emergência e por todos os dispositivos adicionais necessários para a
função de paragem de emergência cumprir as categorias requeridas da paragem
de emergência. Para mais informações, contacte a ABB.

• Depois de um sinal de paragemde emergência ser detetado, a função de paragem
de emergência não pode ser cancelada mesmo que o sinal for cancelado.

• Se o limitemínimo (oumáximo) de binário for ajustado para 0%, a função de para-
gem de emergência pode não conseguir parar o acionamento.

• Aditivos de referência de velocidade e binário (parâmetros 22.15, 22.17, 26.16, 26.25
e 26.41) e as formas de rampa de referência (23.16…23.19) são ignoradas em caso
de paragem de emergência na rampa.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 6.17Palvestadoconv2 (página160), 6.18Plavestado inibarranq (página161),
21.4 Modo parag emerg (página 261), 21.5 Fonte parag emergência (página 262), 23.23
Tempopar emerg (página 284), 25.13Binmin sp ctrl emstop (página 300), 25.14Binmax
spctrl emstop (página300), 25.15Ganhoproporcparagem(página300), 31.32Supervisão
rampaemergência (página350)e31.33Atrasosupervisãorampaemergência (página351).
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￭ Protecção térmica do motor

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

A temperatura do motor pode ser monitorizada usando

• omodelo de proteção térmica domotor (temperatura estimada derivada interna-
mente dentro do acionamento), ou

• Ossensores ligadosatravésdemódulosopcionaisqueproporcionamumisolamento
reforçado/duplo.

Alémdamonitoraçãode temperatura, está disponível umaproteção estáparamotores
'Ex' instalados numa atmosfera potencialmente explosiva.

Modelo de proteção térmica do motor

Oacionamento calcula a temperaturadomotor combasenos seguintespressupostos:

1. Quando a alimentação é aplicada ao acionamento pela primeira vez, é assumido
que omotor está à temperatura ambiente (definida pelo parâmetro 35.50). Depois
disto, quando é aplicada a potência ao acionamento, é assumido que omotor está
à temperatura estimada.

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

Omodelodeproteção térmicadomotor cumpreos requisitosdanorma IEC/EN61800-
5-1 ed. 2.1 para retenção da memória térmica e sensibilidade à velocidade. A tempera-
tura estimada émantida durante umaquebra de energia. A dependência da velocidade
é definida pelos parâmetros 35.51, 35.52 e 35.53.

Nota:Omodelo térmicodomotorpode ser usadoquandoapenasummotor está ligado
ao acionamento.
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Monitorização de temperatura usando sensores PTC

AVISO!
É requerido isolamento duplo ou reforçado entre as partes ativas do motor e a
unidade de controlo do acionamento. Os sensores sem isolamento reforçado ou
duplo devem ser ligados aomódulo opcional FPTC-xx ou FAIO-01. Com sensores
de temperaturadomotor com isolamentobásico, oFAIO-01 formaum isolamento
duplo. O FPTC-xx forma, ele próprio, um isolamento duplo. Consulte o manual
de hardware para mais informação.

Um sensor PTC pode ser ligado à entrada digital DI6.

+24VD

ED6

T

A resistência do sensor PTC aumenta quando a sua temperatura aumenta. O aumento
da resistência do sensor diminui a tensão na entrada e eventualmente o seu estado
muda de 1 para 0, indicando sobre temperatura.

Os sensores PTC 1…3 podem ser ligados em série a uma entrada analógica e a uma
saída analógica. A saída analógica alimenta uma corrente constante de excitação de
1.6 mA através do sensor. A resistência do sensor aumenta à medida que aumenta a
temperatura domotor, tal como a tensão no sensor. A função demedição de tempera-
tura calcula a resistência do sensor e gera uma indicação se for detetado excesso de
temperatura.

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

A figura abaixo apresenta os valores típicos da resistência do sensor PTC como uma
função da temperatura.
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4000

1330

550

100

Ohm

T

Além do acima, as interfaces de codificador FEN-xx e os módulos FPTC-xx opcionais
têm ligaçõespara sensoresPTC.Consultar adocumentaçãoespecíficadomódulopara
mais informação.

Monitorização de temperatura usando sensores Pt100 ou Pt1000.

AVISO!
É requerido isolamento duplo ou reforçado entre as partes ativas do motor e a
unidade de controlo do acionamento. Os sensores sem isolamento reforçado ou
duplo devem ser ligados ao módulo opcional FAIO-01. Com sensores de tempe-
ratura do motor com isolamento básico, o FAIO-01 forma um isolamento duplo.
Consulte o manual de hardware para mais informação.

Podemser ligados 1…3sensores Pt100emsérie a umaentrada e aumasaída analógica.

A saída analógica alimenta uma corrente constante de excitação de 9.1 mA (Pt100) ou
1mA(Pt1000)atravésdosensor. A resistênciadosensoraumentaàmedidaqueaumenta
a temperatura domotor, tal como a tensão no sensor. A função demedição de tempe-
ratura lê a tensão através da entrada analógica e converte-a em graus centígrados.

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

Sobre a cablagem do sensor, consulte o Manual de hardware do acionamento.

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

AVISO!
É requerido isolamento duplo ou reforçado entre as partes ativas do motor e a
unidade de controlo do acionamento. Os sensores sem isolamento reforçado ou
duplo devem ser ligados ao módulo opcional FAIO-01. Com sensores de tempe-
ratura do motor com isolamento básico, o FAIO-01 forma um isolamento duplo.
Consulte o manual de hardware para mais informação.

Um sensor KTY84 pode ser ligado a uma entrada analógica e uma saída analógica da
unidade de controlo.

A saída analógica alimenta uma corrente constante de excitação de 2.0 mA através do
sensor. A resistência do sensor aumenta à medida que aumenta a temperatura do
motor, tal como a tensão no sensor. A função de medição de temperatura lê a tensão
através da entrada analógica e converte-a em graus centígrados.

As interfacesdocodificadorFEN-xx (opcional) tambémtêmuma ligaçãoparaumsensor
KTY84.

A figura e a tabela abaixo apresentamos valores típicos da resistência do sensor KTY84
como uma função da temperatura de funcionamento do motor.

Escala KTY84

3000

2000

1000

0

Ohm

T oC
-100 0 100 200 300

90 °C = 936 ohm

110 °C = 1063 ohm

130 °C = 1197 ohm

150 °C = 1340 ohm

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

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

Se omotor tiver uma ventoinha de refrigeração externa, é possível utilizar um sinal do
acionamento (ex. funcionamento/parado) para controlar omotor de arranque da ven-
toinha através de um relé ou de uma saída digital. Uma entrada digital pode ser sele-
cionadapara feedbackda ventoinha. Umaperdado sinal de feedbackprovocará 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 (parâmetro 95.15, bit 0)

O programa de controlo tem uma função de proteção de temperatura para motores
Ex localizadosematmosferaspotencialmenteexplosivas.Aproteçãoéativadaajustando
o bit 0 do parâmetro 95.15.

Relé PTC/Pt100 (parâmetro 95.20, bit 8)

A ativação do parâmetro 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 diagnósticos

Grupode parâmetros: 35 Proteção térmicamotor (página 366) e 91 Ajustesmódulo co-
dif (página 504).

Parâmetros: 95.15 Ajustes especiais HW (página 526) e 95.20Opções HWpalavra 1 (pá-
gina 528).

￭ Proteção contra sobrecarga do motor

Esta secção descreve a proteção de sobrecarga do motor sem utilizar o modelo de
proteção térmicadomotor, quer coma temperatura estimadaquer coma temperatura
medida. Sobre a proteção com omodelo de proteção térmica do motor, consulte a
secção Protecção térmica do motor (página 89).

Aproteção contra sobrecargadomotor é requerida e especificadapordiversasnormas,
incluindo o Código Elétrico Nacional dos EUA (NEC) a UL508C e a UL\IEC 61800-5-1
comumemconjunto coma IEC60947-4-1. Asnormaspermitemproteçãodesobrecarga
do motor sem sensores de temperatura exteriores.

O de proteção contra sobrecarga do motor cumpre os requisitos da norma IEC/EN
61800-5-1 ed. 2.1 para retenção da memória térmica e sensibilidade à velocidade. A
temperatura estimada é mantida durante uma quebra de energia. A dependência da
velocidade é definida por parâmetros.

O recurso de proteção permite que o utilizador especifique a classe de operação da
mesmamaneira que os relés de sobrecarga são especificados nas normas IEC 60947-
4-1 e NEMA ICS 2.

A proteção contra sobrecarga do motor requer que seja especificado um nível de dis-
paro da corrente domotor. Isto é definido por uma curva que usa os parâmetros 35.51,
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35.52 e 35.53. O nível de disparo é a corrente domotor à qual a proteção de sobrecarga
acabará por disparar se a corrente do motor se mantiver continuamente neste nível.

A classe de sobrecarga do motor (classe de operação), parâmetro 35.57, é dada como
o tempo requerido para o relé de sobrecarga disparar quandoopera, no casoda norma
IEC 60947-4-1, a 7,2 vezes o nível de disparo e, no caso da norma NEMA ICS 2, a 6 vezes
o nível de disparo. As normas também especificam o tempo de disparo para níveis de
corrente entre o nível de disparo e 6 vezes o nível de disparo. O acionamento satisfaz
os tempos de disparo padrão das normas IEC e NEMA.

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

O algoritmo de sobrecarga do motor monitoriza o rácio ao quadrado (corrente do
motor/nível de disparo) 2 e acumula-o ao longo do tempo. Esta situação é por vezes
designada como proteção I2t. O valor acumulado é apresentado no parâmetro 35.5.

Épossível determinar, comoparâmetro35.56, quequando35.5 atingir 88%, serágerado
um aviso de sobrecarga domotor e que, quando atingir 100%, o acionamento dispara
na falha de sobrecarga domotor. A taxa a que este valor interno é aumentadodepende
da corrente atual, da correntedonível dedisparo eda classede sobrecarga selecionada.

Os parâmetros 35.51, 35.52 e 35.53 têm um duplo objetivo. Determinam a curva de
cargapara a estimativade temperatura, e especificamonível dedisparode sobrecarga.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros comunsàproteção térmicadomotor e àproteçãode sobrecargadomotor:
35.51 Curva carga motor … 35.53 Ponto de rutura (página 375).

Parâmetros específicos da proteção de sobrecarga domotor: 35.5 Nível de sobrecarga
domotor (página367), 35.56Açãodesobrecargadomotor…35.57Classedesobrecarga
do motor (página 376).

￭ Proteção térmica do cabo do motor

Oprogramadecontrolo contémuma funçãodeproteção térmicaparao cabodomotor.
Esta função deve ser usada, por exemplo, quando a corrente nominal do acionamento
exceder a capacidade de condução de corrente do cabo do motor.

O programa calcula a temperatura do cabo com base nos seguintes dados:

• Corrente de saída medida (parâmetro 1.7)

• Gama de corrente nominal contínua 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 gamamáxima, é exibido um
aviso (A480). O acionamento dispara uma falha (4000) quando é atingido 106%.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 35.60 Temperatura cabo...35.62 Tempo subida térmica cabo (página 378).

Eventos: A480Sobrecarga cabomotor (página586) e4000Sobrecarga cabomotor (pá-
gina 571).
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￭ Curva de carga do utilizador.

A curva de carga do utilizador disponibiliza uma função que monitoriza um sinal de
entrada (ex. binário ou corrente do motor) como uma função de saída de velocidade
ou frequência do acionamento. A função inclui a monitorização de um limite alto (so-
brecarga) e um limite baixo (subcarga). A monitorização de sobrecarga pode, por
exemplo, ser usada para detetar a obstrução de uma bomba ou a lâmina de uma serra
atingir umnó.Amonitorizaçãodesubcargapodedetetar aperdadecarga, por exemplo,
devido ao rebentamento de uma correia de transmissão.

Amonitorizaçãoéefetivadentrodeumagamadevelocidadee/ou frequênciadomotor.
A gama de frequência é usada com uma referência de frequência no modo escalar de
controlo do motor; caso contrário, é usada a gama de velocidade. A gama é definida
por cinco valoresde velocidade (parâmetros 37.11…37.15) ou frequência (37.16…37.20).
Os valores sãopositivos,masamonitorizaçãoé simetricamente ativa no sentidonega-
tivo já que o sinal monitorizado é ignorado. Fora da gama de frequência/velocidade,
a monitorização 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 frequência. Entre estes pontos, os limites são
linearmente interpolados para formarem curvas de subcarga e de sobrecarga.

37.21 (%)

37.31 (%)

37.35 (%)

37.25 (%)

SOBRECARGA

SUBCARGA
37.11 (rpm)
37.16 (Hz)

37.12
37.17

37.13
37.18

37.14
37.19

37.15
37.20

OPERAÇÃO
PERMITIDA

Velocidade
Frequência

Sinal monitorizado (37.02)

A ação (nenhuma, aviso ou falha) tomada quando o sinal sai da área de operação per-
mitida, pode ser selecionada separadamentepara condiçõesde sobrecarga e subcarga
(parâmetros 37.3 e 37.4 respetivamente). Cada condição temumtemporizadoropcional
para atrasar a ação selecionada (37.41 e 37.42).
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Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 37 Curva carga utilizador (página 386).

Eventos: A6E6ConfiguraçãoULC (página593), A8BESobrecargaULC (página602), A8BF
Subcarga ULC (página 602), 8001 Subcarga ULC (página 584) e 8002 Sobrecarga
ULC (página 584).

￭ Rearme automático de falhas

AVISO!
Antes de ativar a função, confirmar se não podem ocorrer situações perigosas.
A função restaura o acionamento e retoma a operação depois de uma falha.

O acionamento pode rearmar-se automaticamente depois de uma falha de sobrecor-
rente, sobretensão, subtensão e falhas externas.Outilizador tambémpode especificar
o rearme automático de uma falha (exceto falhas relacionadas com o Binário seguro
off).

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

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 31.12 Seleção autorearme…31.16 Tempo de atraso (página 345).

￭ Outras funções de proteção programáveis

Eventos externos (parâmetros 31.01…31.10)

Podemser ligadas cinco sinais de eventosdiferentes doprocesso a entradas selecioná-
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
conteúdosdasmensagenspodemser editadosna consoladeprogramaçãoselecionan-
doMenu - Ajustes - Editar textos.

Deteção de perda de fase (parâmetro31.19)

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

Deteção de falha de terra (parâmetro 31.20)

A funçãodedeteção de falha de terra é baseada namedição total da corrente. De notar
que

• uma falha de terra no cabo de alimentação não ativa a proteção

• numa alimentação ligada à terra, a proteção é ativada em 2 microssegundos

• e que numa alimentação não ligada à terra, a capacitância de alimentação deve ser
1 microfarad ou mais
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• as correntes capacitivas provocadas pelos cabosdomotor blindados comcompri-
mento até 300 metros não ativam a proteção

• a proteção é desativada quando o acionamento é parado.

Deteção de binário seguro off (parâmetro 31.22)

OacionamentomonitorizaoestadodaentradadeBinário segurooff, e esteparâmetro
seleciona quais as indicações que são dadas quando os sinais são perdidos. (O parâ-
metro não afeta a operação da própria função de Binário seguro off). Para mais infor-
mação sobre a função de Binário seguro off, consulte o Manual de hardware.

Cablagem de alimentação e do motor trocada (parâmetro 31.23)

O acionamento pode detetar se os cabos de alimentação e domotor foram acidental-
mente trocados (por exemplo, se a alimentação está ligada à ligação do motor do
acionamento). O parâmetro seleciona se é ou não gerada uma falha. De notar que a
proteção deve ser desativada no hardware do acionamento/inversor alimentado a
partir de um barramento CC comum.

Proteção de perda (parâmetros 31.24…31.28)

O acionamento protege omotor numa situação de perda. É possível ajustar os limites
de supervisão (corrente, frequência e tempo) e determinar como deve reagir o aciona-
mento a uma condição de bloqueio do motor.

Proteção de sobre velocidade (parâmetro 31.30)

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

Supervisão paragem rampa (parâmetros 31.32, 31.33, 31.37 e 31.38)

O programa de controlo tem uma função de supervisão para as rampas de paragem
normais e de emergência. O utilizador podedefinir um tempomáximopara a paragem,
ou umdesviomáximoda taxa de desaceleração esperada. Se o acionamento não parar
na forma esperada, é gerada uma falha e o acionamento é parado por inércia.

Supervisão da ventoinha de refrigeração principal (parâmetro 31.35)

Oparâmetro seleciona comooacionamento reageàperdada ventoinhade refrigeração
principal.

Com uma unidade inversora composta por módulos inversores de chassis R8i, pode
ser possível continuar a operarmesmoseumaventoinhade refrigeraçãodeummódulo
inversor parar. Consulte a descrição do parâmetro.

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

Oprograma de controlo define um limite de corrente domotor 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
ummotor de ímanes permanentes contra a desmagnetização.
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Deteção de perda de controlo local (parâmetro 49.05)

O parâmetro seleciona como reage o acionamento a uma falha de comunicação da
consola de programação ou da ferramenta de PC.
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Diagnósticos

￭ Mensagens de falha e de aviso, registo de dados

Consulte o capítulo Deteção de falhas.

￭ Supervisão de sinal

Podem ser selecionados três sinais para serem supervisionados por esta função.
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 conteúdos dasmensagens podem
ser editados na consola de programação selecionandoMenu - Ajustes - Editar textos.

O sinal supervisionado é filtrado. A supervisão opera a um nível de tempo de 2 ms. Os
parâmetros de configuração são verificados relativamente a alterações ao nível de
tempo de 10 ms.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 32 Supervisão (página 354).

Eventos: A8B0 Supervisão de sinal (página 602), A8B1 Supervisão sinal 2 (página 602),
A8B2Supervisão sinal 3 (página602), 80B0Superv sinal (página584), 80B1Superv sinal
2 (página 584) e 80B2 Superv sinal 3 (página 584).

￭ Temporizadores e contadores de manutenção

O programa tem seis temporizadores ou contadores de manutenção diferentes que
podemser configuradospara gerar umavisoquandoum limite pré-definido é atingido.
Osconteúdosdasmensagenspodemsereditadosnaconsoladeprogramaçãoselecio-
nandoMenu - Ajustes - Editar textos.

O temporizador/contador pode ser ajustado para monitorizar qualquer parâmetro.
Esta característica é especialmente útil como um lembrete de serviço.

Existem três tipos de contadores:

• Temporizadores on-time. Mede o tempo que uma fonte binária (por exemplo, um
bit numa palavra estado) está ligada.

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

• Contadoresde valor.O contadormede, por integração, oparâmetromonitorizado.
É emitido um aviso quando a área calculada por baixo do sinal de pico excede o li-
mite definido pelo utilizador.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 33 Temp & cont manutenção (página 358).
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￭ Calculadoras de poupança de energia

Esta função é constituída pelas seguintes funcionalidades:

• Um otimizador de energia que ajusta o fluxo do motor que maximiza a eficiência
total do sistema

• Umcontadorquemonitoriza aenergiausadaepoupadapelomotor, apresentando
estes valores em kWh, moeda ou volume de emissões de CO2, e

• Um analisador de carga que apresenta o perfil da carga do acionamento (veja a
secção separada na página 100.

Nota: A exatidão do cálculo das poupanças de energia está diretamente dependente
da precisão da referência da potência do motor apresentada no parâmetro 45.19
Potência comparação.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 45 Eficiência energética (página 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 tensão 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 parâmetro 36.8, os registadores estão ativos continuamente ou apenas quando o
acionamento está a modular.

Parao registadordeamplitude2, outilizadorpodeselecionar umsinal paraamostragem
em intervalos de 200 ms e especificar um valor que corresponde a 100%. As amostras
recolhidas são ordenadas em 10 parâmetros de leitura segundo a sua amplitude. Cada
parâmetro 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%.
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O registador de amplitude 1 é fixado para monitorizar a corrente ( ). Com o registador
de amplitude 1, 100% corresponde à corrente máxima de saída do acionamento (Imax
como apresentado no manual de hardware). A distribuição de amostras recolhidas é
apresentada pelos parâmetros 36.20…36.29.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 36 Analizador carga (página 381).
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Diversos

￭ Conjuntos de parâmetros do utilizador

O acionamento suporta quatro conjuntos de parâmetros do utilizador que podem ser
guardados na memória permanente e reutilizados quando usar os parâmetros do
acionamento.Tambémépossível usarasentradasdigitaisparacomutarentre conjuntos
de parâmetros do utilizador.

Umconjuntodeparâmetrosdoutilizador contémtodosos valores editáveis nosgrupos
de parâmetros 10…99 exceto

• valores de E/S forçados como os parâmetros 10.3 e 10.4

• Ajustes do módulo de extensão de E/S (grupos 14…16)

• parâmetros de ativação da comunicação por fieldbus (50.1 e 50.31)

• Ajustes da comunicação fieldbus (grupos 51…56 e 58)

• ajustes da configuração do codificador (grupos 92…93),

• alguns ajustes de hardware no grupo de parâmetros 95, e

• parâmetros de seleção definidos pelo utilizador 96.11…96.13

Comoosajustesdomotor estão incluídosnos conjuntosdosparâmetrosdoutilizador,
certifique-se que os ajustes correspondem aomotor usado na aplicação antes de reu-
tilizar um conjunto do utilizador. Numa aplicação onde motores diferentes são usado
comoacionamento, o ID rundomotor deve ser executado comcadamotor e guardado
para diferentes conjuntos de utilizador. O conjunto apropriado pode depois ser reuti-
lizado quando o motor é comutado.

Se nenhum conjunto de parâmetros tiver sido guardado, a tentativa de carregar um
conjunto irá criar todos os conjuntos a partir das configurações de parâmetro ativos
no momento.

A comutação entre conjuntos de parâmetros do utilizador só é possível com o aciona-
mento parado.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 10.3 Seleção força DI (página 179), 10.4 Dados força DI (página 179), 50.1
FBA A ativo (página 432), 50.31 FBA B ativo (página 437), e 96.10 Estado def utiliz (pági-
na 535)…96.13 Conj I/O util modo in2 (página 536).

Grupo de parâmetros: 95 Configuração HW (página 521).

Eventos: 64B2 Falha conj utilizador (página 578).

￭ Cálculo da soma de controlo do parâmetro

Pode ser calculada uma soma de controlo do parâmetro a partir de um conjunto de
parâmetros definido pelo utilizador para monitorizar alterações na configuração do
acionamento. A somadecontrolodoparâmetroé comparadacomassomasdecontrolo
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de referência 1…4; no casode umadiscrepância, é geradoumevento (umevento, aviso
ou falha pura).

Por defeito, o conjunto de parâmetros incluído no cálculo contém a maioria dos parâ-
metros exceto

• sinais atuais

• grupo de parâmetros 47

• parâmetros que são ativados para validar novos ajustes (tais como 51.27 e 96.7)

• parâmetros que não são guardados para a memória flash (tais como 96.24...96.26

• parâmetros que são internamente calculados a partir de outros (tais como
98.9…98.14).

• parâmetros dinâmicos (ex. parâmetros que variam de acordo com o hardware), e

• parâmetros do programa de aplicação.

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

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros:96.53Somactrl atual (página539)…96.59Somactrl aprovada4 (página540).

Eventos: 6200 Discrepância soma de controlo (página 576) e A686 Discrepância soma
de controlo (página 591).
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￭ Bloqueio do utilizador

AVISO!
AABBnão se responsabiliza por danosouperdas resultantes da falhade ativação
dobloqueio de utilizador usandoumanovapassword. Ver Exclusãode segurança
cibernética (página 20).

Para uma segurança cibernética melhorada, é altamente recomendável que defina um
código de acesso mestre para impedir, por exemplo, a alteração dos valores dos
parâmetros e/ou o carregamento de firmware e outros ficheiros.

Com vários acionamentos, defina um código de acesso único para cada acionamento.

Para ativar o bloqueio do utilizador pela primeira vez,

• Inserir apasswordpordefeito, 10000000, em96.2. Isto faz comqueosparâmetros
96.100…96.102 fiquem visíveis.

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

• Confirmar a nova password em 96.101.

AVISO!
Guardar apasswordnum local seguro – se apassword for perdida, obloqueio
do utilizador não pode ser aberto nem pela ABB.

• Em 96.102, definir as ações que pretende evitar (recomendamos selecionar todas
as ações exceto quando for requerido o contrário pela aplicação).

• Inserir uma password inválida (aleatória) em 96.2.

• Ativar 96.8, ou desligar a alimentação da unidade de controlo.

• Verificar se os parâmetros 96.100…96.102 estão ocultos. Se não estiverem, inserir
outra password aleatória em 96.2.

Para reabrir o bloqueio, digitar o código em 96.2. Isto faz com que os parâmetros
96.100…96.102 fiquem visíveis.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 96.2 Password (página 532) e 96.100Alterar passworddousuário…96.102
Funcionalidade de bloqueio do usuário (página 541).

Eventos: A6B0 Abrir bloqueio utiliz (página 592).
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￭ Parâmetros de armazenamento de dados

Estão reservados vinte e quatro parâmetros (dezasseis 32-bit, oito 16-bit) para arma-
zenamento de dados. Por defeito, estes parâmetros estão desligados e podem ser
usados por ex. para tarefas de ligação, testes e comissionamento. Podem ser escritos
e lidos usando fontes de outros parâmetros ou seleções ponteiros.

Notar que apenas podem ser selecionados parâmetros de ponto flutuante de 32-bit
(tipo real32) comofontedeoutro valordeparâmetro. Poroutraspalavras, osparâmetros
47.1…47.8 podem ser usados como fontes de valores de outros parâmetros, enquanto
47.11…47.28 não podem.

Para usar um inteiro de 16-bit (recebido em conjuntos de dados DDCS) como fonte de
outro parâmetro, escrever o valor num dos parâmetros de armazenamento tipo real32
(47.1…47.8). Selecionar o parâmetro de armazenamento como a fonte, e definir um
métododeescalonamentoadequadoentre os valoresde 16-bit e 32-bit nosparâmetros
47.31…47.38.

Ajustes e diagnósticos

Grupo de parâmetros: 47 Armazenamento dados (página 425).

￭ Função de operação reduzida

Está disponível uma função de “operação reduzida” para as unidades inversores cons-
tituídaspormódulos inversores ligados emparalelo. A função faz comque seja possível
continuar a operação com corrente limitada, mesmo se um (ou mais) módulos se en-
contrem fora de serviço, por exemplo, devido a trabalhosdemanutenção. Emprincípio,
é possível a operação reduzida com apenas ummódulo, mas os requisitos físicos de
operaçãodomotor continuamaaplicar-se; por exemplo, osmódulos emserviçodevem
conseguir fornecer ao motor corrente de magnetização suficiente.

Se não for necessário remover fisicamenteomódulodepotência do sistema, amáscara
de execução reduzida pode ser utilizada em vez do modo de execução reduzido. A
máscara de ummódulo ou de vários módulos impede BCU de enviar comandos de
controlo para o canal ou canais PSL2 selecionados.

Nota:

• O circuito STO deve manter-se como até aqui.

• Não utilizar uma máscara para contornar as falhas do circuito STO.

• Não retirar os cabos de fibra ótica do sistema.

• O módulo deve ser desligado do lado CA para evitar o fluxo de corrente através
dos díodos flyback.
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Ativação da função de operação reduzida

Nota: Para acionamentos construídos em armário, os acessórios de cablagem e o de-
fletor de ar necessários durante o procedimento estão disponíveis na ABB e estão in-
cluídos na entrega.

AVISO!
Seguir as instruções de segurança disponíveis para o acionamento ou
unidade inversora em questão.

1. Desligar a tensãodealimentaçãoe todasas tensõesauxiliaresdoacionamento/uni-
dade inversora.

2. Se aunidadede controlodo inversor for alimentadaapartir domódulo comdefeito,
instalar uma extensão para a cablagem e ligá-lo a um dos módulos restantes.

3. Remover o módulo a reparar. Consultar o manual de hardware apropriado sobre
instruções.

4. Se a função Binário seguro off (STO) estiver a ser usada, instalar jumpers na cabla-
gem STO em substituição domódulo em falta (exceto se omódulo for o último na
cadeia).

5. Instale um defletor de ar para o guia do módulo superior para bloquear o fluxo de
ar através da baia do módulo 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 potência na unidade inversora/acionamento.

8. Ajustar o parâmetro 95.12 para definir quais os módulos que foram removidos.

9. Digitar o número de módulos inversores presentes no parâmetro 95.13.

10. Rearmar todas as falhas e arrancar o acionamento/unidade inversora. A corrente
máxima é agora limitada automaticamente de acordo com a nova configuração
do inversor. A discrepância entre o número demódulos detetados (95.14) e o valor
definido em 95.13 irá gerar uma falha.

Depoisde todososmódulos teremsido reinstalados, osparâmetros95.12 e95.13devem
ser repostos para 0 para desativar a função de operação reduzida. No caso do inversor
estar equipado com um circuito de carga, o controlo de carga deve ser reativado para
todos os módulos. Se a função Binário seguro off (STO) estiver a ser usada, deve ser
efetuadoumtestedeaceitação (consultar omanual dehardwaredoacionamento/uni-
dade inversora para mais instruções).

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 6.17 Palv estado conv 2 (página 160) e 95.13Modode funcionamento redu-
zido…95.14 Módulos ligados (página 525).

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

Com um filtro du/dt externo ligado à saída do acionamento, o bit 13 de 95.20 deve ser
ligado.Oajuste limita a frequênciade comutaçãodesaída. Comosmódulos inversores
de tamanho de chassis R5i…R7i, o ajuste também força a ventoinha do módulo de
acionamento/inversor para velocidade total. Notar que o ajuste não deve ser ativado
com os módulos inversores com filtros du/dt internos.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetro: 95.20 Opções HW palavra 1 (página 528).

￭ Suporte do filtro sinusoidal

Oprogramade controlo temumaconfiguraçãoquepermite o usode filtros sinusoidais
(disponíveis em separado da ABB e de outros fornecedores).

Comum filtro sinusoidal ABB ligado à saída do acionamento, o bit 1 de 95.15 deve estar
ligado. O ajuste limita a comutação e as frequências de saída para

• impedir que o acionamento funcione em frequências de ressonância de filtro e

• proteger o filtro contra sobreaquecimento.

Comum filtro sinusoidal padrão, o bit 3 de 95.15 deve estar ligado. (O ajuste não limita
a frequência de saída). Os parâmetros adicionais devem ser ajustados de acordo com
as propriedades do filtro, conforme listadas abaixo.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros:95.15AjustesespeciaisHW(página526),97.1Ref freqcomutação(página543),
97.2 Freqmin comutação (página 543), 99.18 Indutância do filtro do seno (página 559) e
99.19 Capacitância do filtro do seno (página 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 " parapermitir o controlodeunidadesdeenergia ligadas localmente (por
exemplo, módulos inversores) por outra BCU. Usando o modo router e alguma comu-
tação de hardware, é possível ter osmesmosmódulos a alternar entre o inversor e, por
exemplo, o uso da alimentação IGBT.

Omodo router envolve a ligaçãodeduas BCUspelos seus canais PSL2. Quandoomodo
router está ativo, os canais vindos da outra BCU são encaminhados para os módulos
locais.

Os diagramas abaixomostram como o controlo de quatromódulos conversores pode
ser comutado entre dois BCU.

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

BCU 1 a controlar todos os módulos, BCU 2 emmodo de router

BCU 1
95.14 = 000Fh (1111b)
95.16 = Off

BCU 2
95.16 = On
95.17 = 1100b

CH1 CH2 CH3 CH4 CH1 CH2 CH3 CH4

Módulo 1 Módulo 2 Módulo 3 Módulo 4

BCU 2 a controlar todos os módulos, BCU 1 emmodo de router
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CH1 CH2 CH3 CH4 CH1 CH2 CH3 CH4

Módulo 1 Módulo 2 Módulo 3 Módulo 4

BCU 1
95.16 = On
95.17 = 1100b

BCU 2
95.14 = 000Fh (1111b)
95.16 = Off

Nota:

• Osmódulos locais devemser ligados a canais sucessivos a partir deCH1.Os canais
imediatamente a seguir são ligados a outra BCU e encaminhados para osmódulos
locais. Devem existir tantos módulos 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 restrições adicionais quando se utiliza o modo de
router com outros programas de controlo. Consulte o manual de firmware apro-
priado.

Ajustes e diagnósticos

Parâmetros: 95.16Modo router (página 526) e 95.17Configuraçãodo canal router (pági-
na 527).

￭ Intervalos de parâmetros comaopção +N8200 (Licença de alta veloci-
dade)

Com a opção +N8200 (Licença de alta velocidade), os parâmetros de velocidade e fre-
quência seguintes têm uma gama alargada:
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ParâmetrosGama

1.2-90000… 90000 rpm

22.1

22.26…22.32

22.41…22.43

22.52…22.57

22.81…22.87

23.1

23.2

23.27

23.39

24.1…24.4

30.11

30.12

36.15

49.15

49.16

90.1

1.610…90000 rpm

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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ParâmetrosGama

1.6-1500 … 1500 Hz

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

1.630…1500 Hz

46.2

99.8
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Macros de aplicação

Conteúdo do capítulo
Este capítulo descreve o uso recomendado, a operação e as ligações de controlo de
fábrica das macros de aplicação.

Mais informaçãosobreaconectividadedaunidadedecontrolo JCUdisponível noManual
de hardware do acionamento.

Geral
As macros de aplicação são conjuntos de valores de parâmetros de defeito para a
aplicação em causa. Ao arrancar o acionamento, o utilizador seleciona normalmente a
macro de aplicação mais adequada como ponto base, realizando de seguida as alte-
rações necessárias para personalizar os ajustes à aplicação. Isto resulta normalmente
num número inferior de edições do utilizador em comparação com a forma tradicional
de configurar um acionamento.

As macros de aplicação podem ser selecionadas pelo parâmetro 96.4 Selec macro. Os
conjuntos de parâmetros do utilizador são geridos pelos parâmetros no grupo 96 Sis-
tema (página 531).

Nota: As ligações de controlo predefinidas descritas neste capítulo baseiam-se na
unidade de controlo ZCU.

5
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Macro Fábrica
A macro Fábrica é adequada para aplicações 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 referência ligado à entrada
analógicaAI1.Os comandosdearranque/paragemsãodadosatravésdaentradadigital
DI1; o sentido de rotação +e determinado por DI2. Esta macro usa o local de controlo
EXT1.

As falhas são rearmadas através da entrada digital ED3.

DI4 comuta entre os conjuntos 1 e 2do tempodeaceleração/desaceleração.Os tempos
de aceleração e desaceleração, assim como os formatos das rampas, são definidas
pelos parâmetros 23.12…23.19.

ED5 ativa a velocidade constante 1.

￭ Ajustes dos parâmetros de defeito para a macro Fábrica

Os valores por defeito dos parâmetros para amacro Fábrica estão listados no capítulo
Listagem de parâmetros.

￭ Ligações de controlo por defeito para a macro Fábrica

DescriçãoTermoLigação

XPOW Entrada de potência externa

24 V CC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Tensão de referência e entradas analógicas

10 V CC, RL 1…10 kohm+VREF
+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V CC, RL 1…10 kohm-VREF

TerraAGND

Referência de velocidade

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

EA1+

EA1-

Por defeito não usada.EA2+

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohmEA2-

XAO Saídas analógicas

Velocidade motor rpmSA1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmAGND

Corrente motor

0…20 mA, RL < 500 ohm

SA2

AGND
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DescriçãoTermoLigação

XD2D Ligação acionamento-para-acionamento

Ligaçãomestre/seguidor, acionamento-para-
acionamentoou interfacede fieldbus integra-
da

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Saídas a relé

Pronto para funcionarNF

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V CA / 30 V CC

2 A

COM

NA

Em funcionamento

250 V CA / 30 V CC

2 A

NF

COM

NA

Falha (-1)

250 V CA / 30 V CC

2 A

NF

COM

NA

XD24 Interlock digital

Permissão funcDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V CC 200 mA+24VD

Terra da entrada digitalDICOM

+24 V CC 200 mA+24VD

Terra entrada/saída digitalDIOGND

XDIO Entradas/saídas digitais

Saída: Pronto funcESD1
1 DIO1
2 DIO2 Saída: A funcionarESD2
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DescriçãoTermoLigação

XDI Entradas digitais

Parar (0) / Arrancar (1)ED1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24 Direto (0) / Inverso (1)ED2

RearmeED3

Conj 1 (0) / Conj 2 (1) tempo acel/desacelED4

Velocidade constante 1 (1 = On)ED5

Por defeito, não usada.ED6

Os circuitos de binário seguro off devem ser fechados
para o acionamento arrancar. Ver o Manual de hardware
do acionamento.

XSTO

Ligação opções de segurançaX12

Ligação da consola de programaçãoX13

Ligação da unidade de memóriaX205
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Macro Manual/Auto
AmacroManual/Auto é adequadapara aplicaçõesde controlo de velocidadeondedois
são usados dispositivos externos de controlo.

O acionamento é controlado a partir dos locais de controlo externos EXT1 (controlo
Manual) e EXT2 (controlo Auto). A seleção 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 rotação
é determinado por ED2. Para EXT2, os comandos de arranque/paragem são dados
através de ED6 e o sentido através de ED5.

Os sinais de referência para EXT1 e EXT2 são ligados às entradas analógicas EA1 e EA2
respetivamente.

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

￭ Ajustes de parâmetros por defeito para a macro Manual/Auto

Abaixo encontra-se uma lista dos valores por defeito dos parâmetros que podem ser
diferentes dos listadospara amacro Fábrica emListagemdeparâmetros (página 138).

Ajustes por defeito da macro Manual/AutoParâmetro

1500.00012.30 AI2 esc a AI2 max

DI319.11 Seleção Ext1/Ext2

In1 Iniciar; In2 Dir20.6 Comandos Ext2

ED620.8 Fonte ent1 Ext2

ED520.9 Fonte ent2 ext2

DIIL20.12 Fonte permissão func 1

AI2 escalada22.12 Seleção ref2 veloc

Seguir seleção Ext1/Ext222.14 Seleção ref1/2 velocidade

DI422.22 Sel veloc constante 1

Tempo acel/desacel 123.11 Seleção ajuste rampa

Não selecionado31.11 Seleção rearme falha
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￭ Ligações de controlo por defeito para a macro Manual/Auto

DescriçãoTermoLigação

XPOW Entrada de potência externa

24 V CC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Tensão de referência e entradas analógicas

10 V CC, RL 1…10 kohm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V CC, RL 1…10 kohm-VREF

TerraAGND

Referência velocidade (Manual)

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

EA1+

EA1-

Referência velocidade (Auto)

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

EA2+

EA2-

XAO Saídas analógicas

Velocidade motor rpmSA1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmAGND

Corrente motor

0…20 mA, RL < 500 ohm

SA2

AGND

XD2D Ligação acionamento-para-acionamento

Ligaçãomestre/seguidor, acionamento-para-
acionamentoou interfacede fieldbus integra-
da

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Saídas a relé

Pronto para funcionarNF

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V CA / 30 V CC

2 A

COM

NA

Em funcionamento

250 V CA / 30 V CC

2 A

NF

COM

NA

Falha (-1)

250 V CA / 30 V CC

2 A

NF

COM

NA
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DescriçãoTermoLigação

XD24 Interlock digital

Permissão funcDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V CC 200 mA+24VD

Terra da entrada digitalDICOM

+24 V CC 200 mA+24VD

Terra entrada/saída digitalDIOGND

XDIO Entradas/saídas digitais

Saída: Pronto funcESD1
1 DIO1
2 DIO2 Saída: A funcionarESD2

XDI Entradas digitais

Parar (0) / Arrancar (1) - ManualED1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Direto (0) / Inverso (1) - ManualED2

Manual (0) / Auto (1)ED3

Velocidade constante 1 (1 = On)ED4

Direto (0) / Inverso (1) - AutoED5

Parar (0) / Arrancar (1) - AutoED6

Os circuitos de binário seguro off devem ser fechados
para o acionamento arrancar. Ver o Manual de hardware
do acionamento.

XSTO

Ligação opções de segurançaX12

Ligação da consola de programaçãoX13

Ligação da unidade de memóriaX205
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Macro controlo PID
A macro de Controlo PID é adequada para aplicações de controlo de processo, por
exemplo sistemas fechados de controlo de pressão, nível ou fluxo como

• Bombas de pressão de admissão de sistemas municipais de abastecimento de
água

• Bombas de controlo de nível de reservatórios de água

• Bombas de pressão de admissão de sistemas de aquecimento distritais

• Controlo de fluxo de material de uma linha transportadora.

O sinal de referência de processo é ligado à entrada analógica EA1 e o sinal de retorno
de processo a EA2. Em alternativa, pode ser fornecida uma referência de velocidade
direta ao acionamento através de EA1. De seguida, o controlador PID é ignorado e o
acionamento deixa de controlar a variável de processo.

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

Os sinais parar/arrancar para EXT1 e EXT2 são 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 útil executar o motor em controlo
de velocidade usando a EXT1 em primeiro lugar; isto permite testar a polaridade e es-
calamentodo feedbackPID.Umavezo feedback testado, amalhaPIDpodeser "fechada"
comutando para EXT2.

￭ Ajustes de parâmetros por defeito para a macro de controlo PID

Abaixo encontra-se uma lista dos valores por defeito dos parâmetros que podem ser
diferentes dos listadospara amacro Fábrica emListagemdeparâmetros (página 138).

Ajustes por defeito da macro Manual/AutoParâmetro

4.00012.27 AI2 min

DI319.11 Seleção Ext1/Ext2

In1 Iniciar20.1 Comandos Ext1

Não selecionado20.4 Fonte ent2 ext1

In1 Iniciar20.6 Comandos Ext2

ED620.8 Fonte ent1 Ext2

DI520.12 Fonte permissão func 1

PID22.12 Seleção ref2 veloc

DI422.22 Sel veloc constante 1

Tempo acel/desacel 123.11 Seleção ajuste rampa

Não selecionado31.11 Seleção rearme falha
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Ajustes por defeito da macro Manual/AutoParâmetro

On com conv a funcionar40.7 Conj 1 modo oper PID

AI2 escalada40.8 Conj 1 fonte feedback 1

0,040 s40.11 Conj 1 tempo filtro fdbk

1,0 s40.35 Conj 1 deriv tempo filt

Seguir seleção Ext1/Ext240.60 Conj 1 fonte ativação PID

Nota: A seleção de macros não afeta o grupo de parâmetros 41 Conj2 processo PID.
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￭ Ligações de controlo por defeito para a macro Controlo PID

DescriçãoTermoLigação

XPOW Entrada de potência externa

24 V CC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Tensão de referência e entradas analógicas

10 V CC, RL 1…10 kohm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

P
I

-10 V CC, RL 1…10 kohm-VREF

TerraAGND

Referência de velocidade

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

EA1+

EA1-

Feedback processo 1)

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

EA2+

EA2-

XAO Saídas analógicas

Velocidade motor rpmSA1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmAGND

Corrente motor

0…20 mA, RL < 500 ohm

SA2

AGND

XD2D Ligação acionamento-para-acionamento

Ligaçãomestre/seguidor, acionamento-para-
acionamentoou interfacede fieldbus integra-
da

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Saídas a relé

Pronto para funcionarNF

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V CA / 30 V CC

2 A

COM

NA

Em funcionamento

250 V CA / 30 V CC

2 A

NF

COM

NA

Falha (-1)

250 V CA / 30 V CC

2 A

NF

COM

NA
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DescriçãoTermoLigação

XD24 Interlock digital

Interlock digital. Por defeito, não usada.DIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V CC 200 mA+24VD

Terra da entrada digitalDICOM

+24 V CC 200 mA+24VD

Terra entrada/saída digitalDIOGND

XDIO Entradas/saídas digitais

Saída: Pronto funcESD1
1 DIO1
2 DIO2 Saída: A funcionarESD2

XDI Entradas digitais

Parar (0) / Arrancar (1) - Controlo velocidadeED1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24 Por defeito, não usada.ED2

Controlo velocidade (0) / Controlo processo
(1)

ED3

Velocidade constante 1 (1 = On)ED4

Permissão func (1 = On)ED5

Parar (0) / Arrancar (1) - Controlo processoED6

Os circuitos de binário seguro off devem ser fechados
para o acionamento arrancar. Ver o Manual de hardware
do acionamento.

XSTO

Ligação opções de segurançaX12

Ligação da consola de programaçãoX13

Ligação da unidade de memóriaX205

1) Para exemplos de ligação do sensor, consulte a página 124.
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￭ Exemplos de ligação do sensor para a macro de controlo PID

EA2+

EA2-

DIOGND

+24VD Saída de tensão auxiliar (200 mA max).

Terra

Medição valor atual
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

-20...20 mA. Rin = 100 ohm
Medição valor atual

Medição valor atual
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

EA2+

EA2-

Medição valor atual
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

EA2+

EA2-

Medição valor atual
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

EA2+

EA2-

Medição valor atual
-20...20 mA. Rin = 100 ohm

EA2+

EA2-

EA2+

EA2-

DIOGND

+24VD Saída de tensão auxiliar (200 mA max).

Terra

P

I

P

I

P

I

P

I

Alimentação
potência

+

-

+
-

0/4...20 mA

0/4...20 mA

0/4...20 mA

0/4...20 mA

SAID

+

-

-

+

+24V

-

Drive 3

Drive 2

Acionam 1

Nota:O sensor deve ser alimentado externamente.
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Macro controlo de binário
Esta macro é usada em aplicações onde é necessário controlo de binário do motor.
Estas sãoaplicaçõesde tensão típicas, onde énecessáriomanter uma tensãoparticular
no sistema mecânico.

A referência de binário é dada através da entrada analógica EA2, normalmente como
um sinal de corrente na gama de 0…20 mA (correspondendo a 0…100% do binário
nominal do motor).

O sinal de arranque/paragem é ligado à entrada digital ED1. O sentido é determinado
por ED2. Através da entrada digital DI3, é possível selecionar o controlo de velocidade
(EXT1) em vez do controlo de binário (EXT2). Tal como com amacro de controlo PID, o
controlode velocidadepode ser usadopara comissionar o sistemae verificar o sentido
de rotação do motor.

É ainda possível alterar o controlo para local (consola de programação ou ferramenta
PC) premindo a tecla Loc/Rem. Por defeito, a referência local é velocidade; se for ne-
cessária uma referência de binário, o valor do parâmetro 19.16 Modo controlo local
deve ser alterado para Binário.

Uma velocidade constante (por defeito 300 rpm) pode ser ativada através de ED4. DI5
comuta entre os conjuntos 1 e 2 do tempo de aceleração/desaceleração. Os tempos
de aceleração e desaceleração, assim como os formatos das rampas, são definidas
pelos parâmetros 23.12…23.19.

￭ Ajustesdeparâmetrospordefeitopara amacrode controlodebinário
Abaixo encontra-se uma lista dos valores por defeito dos parâmetros que podem ser
diferentes dos listadospara amacro Fábrica emListagemdeparâmetros (página 138).

Ajustes por defeito para a macro Controlo de
binário

Parâmetro

DI319.11 Seleção Ext1/Ext2

Binário19.14 Modo controlo Ext2

Nível20.2 Tipo disparo iniciar Ext1

In1 Iniciar; In2 Dir20.6 Comandos Ext2

Nível20.7 Tipo disparo iniciar Ext2

ED120.8 Fonte ent1 Ext2

ED220.9 Fonte ent2 ext2

DI620.12 Fonte permissão func 1

DI422.22 Sel veloc constante 1

DI523.11 Seleção ajuste rampa

AI2 escalada26.11 Seleção ref1 binário

Não selecionado31.11 Seleção rearme falha

Macros de aplicação 125



￭ Ligações de controlo por defeito para a macro Controlo Binário

DescriçãoTermoLigação

XPOW Entrada de potência externa

24 V CC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Tensão de referência e entradas analógicas

10 V CC, RL 1…10 kohm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V CC, RL 1…10 kohm-VREF

TerraAGND

Referência de velocidade

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

EA1+

EA1-

Referência de binário

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

EA2+

EA2-

XAO Saídas analógicas

Velocidade motor rpmSA1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmAGND

Corrente motor

0…20 mA, RL < 500 ohm

SA2

AGND

XD2D Ligação acionamento-para-acionamento

Ligaçãomestre/seguidor, acionamento-para-
acionamentoou interfacede fieldbus integra-
da

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Saídas a relé

Pronto para funcionarNF

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V CA / 30 V CC

2 A

COM

NA

Em funcionamento

250 V CA / 30 V CC

2 A

NF

COM

NA

Falha (-1)

250 V CA / 30 V CC

2 A

NF

COM

NA
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DescriçãoTermoLigação

XD24 Interlock digital

Interlock digital. Por defeito, não usada.DIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V CC 200 mA+24VD

Terra da entrada digitalDICOM

+24 V CC 200 mA+24VD

Terra entrada/saída digitalDIOGND

XDIO Entradas/saídas digitais

Saída: Pronto funcESD1
1 DIO1
2 DIO2 Saída: A funcionarESD2

XDI Entradas digitais

Parar (0) / Arrancar (1)ED1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Direto (0) / Inverso (1)ED2

Controlo Velocidade (0) / Binário (1)ED3

Velocidade constante 1 (1 = On)ED4

Conj 1 (0) / Conj 2 (1) tempo acel/desacelED5

Permissão func (1 = On)ED6

Os circuitos de binário seguro off devem ser fechados
para o acionamento arrancar. Ver o Manual de hardware
do acionamento.

XSTO

Ligação opções de segurançaX12

Ligação da consola de programaçãoX13

Ligação da unidade de memóriaX205
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Macro de controlo sequencial
Amacro de controlo sequencial é adequada para aplicações de controlo de velocidade
ondepodemserusadasuma referênciade velocidade,múltiplas velocidades constantes
e duas rampas de aceleração e desaceleração.

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 parâmetro 22.21 Função velocidade constante).
Uma referência de velocidade externa pode ser dada através da entrada analógica EA1.
A referência está ativa apenas quando não é ativada nenhuma velocidade constante
(todas as entradas digitais ED4…ED6 estão todas off). Os comandos operacionais
também podem ser dados a partir da consola de programação.

Oscomandosdearranque/paragemsãodadosatravésdaentradadigital ED1; o sentido
de rotação é determinado por ED2.

Sãoselecionáveisduas rampasdeaceleração/desaceleraçãoatravésdeED3.Os tempos
de aceleração e desaceleração, assim como os formatos das rampas, são definidas
pelos parâmetros 23.12…23.19.

￭ Diagrama de funcionamento

A figura seguinte apresenta um exemplo do uso da macro.

Velocidade

Tempo

Paragem ao longo da rampa
de desaceleração

Velocidade
3

Velocidade
2

Velocidade
1

Acel1 Acel1 Acel2 Desacel2

Arranque/Paragem

Acel1/Desacel1

Velocidade 1

Velocidade 2

Acel2/Desacel2
Velocidade

3
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￭ Seleção de velocidades constantes

Por defeito, as velocidades constantes 1…7 são selecionáveis usando as entradas digi-
tais ED4…ED6 como se segue:

Velocidade constante ativaED6ED5ED4

Nenhum (usada referência de velocidade externa)000

Veloc constante 1001

Veloc constante 2010

Veloc constante 3011

Veloc constante 4100

Veloc constante 5101

Veloc constante 6110

Veloc constante 7111

￭ Ajustesdeparâmetrospordefeitopara amacrode controlo sequencial
Abaixo encontra-se uma lista dos valores por defeito dos parâmetros que podem ser
diferentes dos listadospara amacro Fábrica emListagemdeparâmetros (página 138).

Ajustes por defeito para a macro de controlo
sequencial

Parâmetro

DIIL20.12 Fonte permissão func 1

Rampa21.3 Modo parar

01b (Bit 0 = Compacto)22.21 Função velocidade constante

DI422.22 Sel veloc constante 1

DI522.23 Sel veloc constante 2

DI622.24 Sel veloc constante 3

600,00 rpm22.27 Veloc constante 2

900,00 rpm22.28 Veloc constante 3

1200,00 rpm22.29 Veloc constante 4

1500,00 rpm22.30 Veloc constante 5

2400,00 rpm22.31 Veloc constante 6

3000,00 rpm22.32 Veloc constante 7

DI323.11 Seleção ajuste rampa

0,12 s25.6 Comp tempo derivação acel

Não selecionado31.11 Seleção rearme falha
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￭ Ligações de controlo por defeito para amacro de Controlo Sequencial
DescriçãoTermoLigação

XPOW Entrada de potência externa

24 V CC, 2 A

+24VI

1
2

 +24VI
  GND

GND

XAI Tensão de referência e entradas analógicas

10 V CC, RL 1…10 kohm+VREF

+VREF
-VREF
AGND

AI1+
AI1-
AI2+
AI2-

1
2
3
4
5
6
7

-10 V CC, RL 1…10 kohm-VREF

TerraAGND

Referência de velocidade

0(2)…10 V, Rin > 200 kohm

EA1+

EA1-

Por defeito, não usada.

0(4)…20 mA, Rin = 100 ohm

EA2+

EA2-

XAO Saídas analógicas

Velocidade motor rpmSA1
AO1

AGND
AO2

AGND

1
2
3
4

0…20 mA, RL < 500 ohmAGND

Corrente motor

0…20 mA, RL < 500 ohm

SA2

AGND

XD2D Ligação acionamento-para-acionamento

Ligaçãomestre/seguidor, acionamento-para-
acionamentoou interfacede fieldbus integra-
da

B
1
2
3

B
A

BGND
A

BGND

XRO1, XRO2, XRO3 Saídas a relé

Pronto para funcionarNF

21
22
23
31
32
33

11
12
13

NC
COM
NO
NC

COM
NO
NC

COM
NO

Fault

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

250 V CA / 30 V CC

2 A

COM

NA

Em funcionamento

250 V CA / 30 V CC

2 A

NF

COM

NA

Falha (-1)

250 V CA / 30 V CC

2 A

NF

COM

NA
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DescriçãoTermoLigação

XD24 Interlock digital

Permissão funcDIIL
DIIL1

+24VD
DICOM
+24VD
DIOGND

2
3
4
5

+24 V CC 200 mA+24VD

Terra da entrada digitalDICOM

+24 V CC 200 mA+24VD

Terra entrada/saída digitalDIOGND

XDIO Entradas/saídas digitais

Saída: Pronto funcESD1
1 DIO1
2 DIO2 Saída: A funcionarESD2

XDI Entradas digitais

Parar (0) / Arrancar (1)ED1

1 DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
DI6

2
3
4
5
6

+24VD
DIOGND

2
5 XD

24

Direto (0) / Inverso (1)ED2

Conj 1 (0) / Conj 2 (1) tempo acel/desacelED3

Seleção de velocidade constante (ver página
129)

ED4

ED5

ED6

Os circuitos de binário seguro off devem ser fechados
para o acionamento arrancar. Ver o Manual de hardware
do acionamento.

XSTO

Ligação opções de segurançaX12

Ligação da consola de programaçãoX13

Ligação da unidade de memóriaX205
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Macro controlo de fieldbus
Esta macro de aplicação não é suportada pela versão de firmware atual.
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Parâmetros

Conteúdo do capítulo
Ocapítulo descreveosparâmetros, incluindoos sinais atuais, doprogramade controlo.

6
Parâmetros 133



Termos e abreviaturas

DefiniçãoTermo

Tipodeparâmetroque éo resultadodeumamediçãoou cálculo pelo acionamento,
ou contém informação de estado. A maioria dos sinais atuais são só de leitura,
mas alguns (especialmente os sinais atuais tipo contador) podem ser repostos.

Sinal atual

(Na tabela seguinte, apresentado namesma linha do nome do parâmetro) O valor
por defeito de um parâmetro quando usado na macro Fábrica. Para mais infor-
mações sobre valores de parâmetros específicos das macros, consulte o capítulo
Macros de aplicação.

Def

Nota: Algumas configurações ou equipamento opcional podem requerer valores
por defeito específicos.

Estes estão assinalados como se segue:

(95.20 bx) = Padrão alterado ou protegido contra escrita pelo bit x do parâmetro
95.20.

(Na tabela seguinte, apresentado namesma linha do nome do parâmetro, ou para
cada seleção)

FbEq
16b / 32b

A escala entre o inteiro usado na comunicação e o valor apresentado na consola
de programação quando é selecionado um valor de 16 bits para transmissão para
um sistema externo. A escala é indicada por ambos os valores de 16-bit e 32-bit.

Este valor é retirado de outro parâmetro.Outros

Ao selecionar “Outro” é apresentada uma lista de parâmetros onde o utilizador
pode especificar o parâmetro fonte.

Nota: O parâmetro 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 parâmetros de armazena-
mento de dados 47.01 … 47.08.

O valor é tomado de um bit específico em outro parâmetro.Outro [bit]

Ao selecionar “Outro” é apresentada uma lista de parâmetros onde o utilizador
pode especificar o parâmetro fonte e o bit.

Ou uma instrução de operação ajustável pelo utilizador para o acionamento, ou
um sinal atual.

Parâmetro

Por unidadep.u.

O valor do parâmetro.[número do
parâmetro
entreparênte-
ses retos]
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Resumo do grupo de parâmetros
PáginaConteúdoGrupo

138Sinais básicos para monitorização do acionamento.1 Valores atuais

144Valores de referências recebidos de várias fontes.3 Referências entrada

146Informação sobre os últimos avisos e falhas ocorridos.4 Avisos e falhas

156Vários contadores de tempo de funcionamento e medições rela-
cionadas com a manutenção do acionamento.

5 Diagnósticos

158Palavras de controlo e de estado do acionamento.6 Palav controlo e estado

175Informação sobre o hardware, firmware e programa de aplicação
do acionamento.

7 Info sistema

179Configuração das entradas digitais e saídas a relé.10 DI,RO Standard

187Configuração de entradas/saídas digitais e entradas/saídas de
frequência.

11 DIO, FI, FO Standard

195Configuração das entradas analógicas padrão.12 AI Standard

201Configuração de saídas analógicas padrão.13 AO Standard

207Configuração do módulo de extensão de E/S 1.14 Módulo extensão I/O 1

234Configuração do módulo de extensão de E/S 2.15 Módulo extensão I/O 2

240Configuração do módulo de extensão de E/S 3.16 Módulo extensão I/O 3

246Seleçãodas fontesdo local de controlo local e externoedosmodos
de operação.

19 Modo de operação

249Seleção da fonte do sinal de arranque/paragem/sentido e ope-
ração/arranque/jog; seleção da fonte do sinal de ativação da re-
ferência positiva/negativa.

20 Part/par/sentido

260Modos de arranque e paragem; seleção do modo de paragem de
emergência e fonte do sinal; ajustes demagnetização CC; seleção
do modo autofaseamento.

21 Modo arrancar/parar

271Seleçãoda referência de velocidade; ajustesdopotenciómetrodo
motor.

22 Seleção referência velocidade

281Ajustes da rampa de referência de velocidade (programação das
gamas de aceleração e desaceleração para o acionamento).

23 Rampa ref velocidade

288Erro cálculo de velocidade; configuração da janela de controlo do
erro de velocidade; passo erro de velocidade.

24 Condicion ref velocidade

295Ajustes do controlador de velocidade.25 Controlo velocidade

307Ajustes para a cadeia de referência de binário.26 Corrente ref binário

316Ajustes para a cadeia de referência de frequência.28 Corrente referência frequên-
cia

326Ajustes para a corrente de referência de tensão CC.29 Corrente de referência de
voltagem
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PáginaConteúdoGrupo

331Limites de operação do acionamento.30 Limites

342Configuração de eventos externos; seleção do comportamento
do acionamento em situações de falha.

31 Funções falha

354Configuração das funções de supervisão de sinais 1...332 Supervisão

358Configuração dos temporizadores/contadores de manutenção.33 Temp & cont manutenção

366Ajustes da proteção térmica do motor, tais como a configuração
da medição de temperatura, a definição da curva de carga e a
configuração do controlo da ventoinha do motor.

35 Proteção térmica motor

381Ajustes do valor de pico e do registador de amplitude.36 Analizador carga

386Definições da curva de carga do utilizador.37 Curva carga utilizador

390Valores dos parâmetros para o controlo PID do processo.40 Conj1 processo PID

404Um segundo conjunto de valores de parâmetros para controlo do
processo PID.

41 Conj2 processo PID

407Ajustes para o chopper de travagem interno.43 Chopper travagem

410Configuração do controlo do travão mecânico.44 Controlo travão mecânico

416Ajustes para os cálculos de poupança energética.45 Eficiência energética

420Ajustes de supervisão de velocidade; filtro do sinal atual; ajustes
gerais da escala.

46Ajustesmonitorização/escala

425Os parâmetros de armazenamento de dados podem ser escritos
e lidos usando as definições de origem e destino de outros parâ-
metros.

47 Armazenamento dados

429Definições de comunicação para a porta na consola de progra-
mação no acionamento.

49 Porta comunicação consola

432Configuração da comunicação por fieldbus.50 Adaptador fieldbus (FBA)

442Configuração do adaptador de fieldbus A.51 FBA A ajustes

444Seleção dos dados a serem transferidos do acionamento para o
controlador fieldbus através do adaptador de fieldbus A.

52 FBA A ent dados

445Seleção dos dados a serem transferidos do controlador fieldbus
para o acionamento através do adaptador de fieldbus A.

53 FBA A dados out

446Configuração do adaptador de fieldbus B.54 FBA B ajustes

448Seleção dos dados a serem transferidos do acionamento para o
controlador fieldbus através do adaptador de fieldbus B.

55 FBA B dados in

449Seleção dos dados a serem transferidos do controlador fieldbus
para o acionamento através do adaptador de fieldbus B.

56 FBA B dados out

450Configuração da interface de fieldbus integrada (EFB).58 Fieldbus integrado

459Configuração da comunicação DDCS.60 Comunicação DDCS
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PáginaConteúdoGrupo

476Define os dados enviados para a ligação DDCS.61 Dad trans D2D e DDCS

482Mapeamento dos dados recebidos através da ligação DDCS.62 Dados rec D2D e DDCS

493Configuração do motor e do feedback de carga.90 Seleção feedback

504Configuração dos módulos de interface do codificador.91 Ajustes módulo codif

508Ajustes para o codificador 1.92 Conf Codificador 1

515Ajustes para o codificador 2.93 Config Codificador 2

517Controlo da unidade de alimentação do acionamento, tal como
tensão CC ou referência de potência reativa.

94 Controlo LSU

521Diversos ajustes de hardware relacionados.95 Configuração HW

531Seleção de idioma; níveis de acesso; seleção de macro; guardar e
restaurar parâmetros; reinicio da unidade de controlo; conjuntos
de parâmetros do utilizador; seleção da unidade; disparar registo
dados; cálculo soma controlo parâmetro; bloqueio utilizador.

96 Sistema

543Ajustes do modelo do motor.97 Controlo motor

549Valores do motor fornecidos pelo utilizador que são usados no
modelo de motor.

98 Parâmmodo utilizador

552Ajustes de configuração do motor.99 Dados motor

560Ajustes FSO-xx.200 Segurança

560Ajustes barramento E/S distribuído206 Config barramento E/S

561Ajustes barramento E/S distribuído207 Serviço barramento E/S

561Ajustes barramento E/S distribuído208 Diagnósticos barramento
E/S

561Ajustes barramento E/S distribuído209 Identificação ventoinhabar-
ramento E/S
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Listagem de parâmetros
Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Sinais básicos para monitorização do acionamento.Valores atuais1

Todososparâmetros nestegrupo são sóde leitura exceto
quando indicado em contrário.

- / real32Velocidade do motor medida ou estimada dependendo
do tipode feedback usado (ver o parâmetro 90.41 Seleção

Veloc motor usada1.1

feedback motor. Uma constante de tempo de filtro para
este sinal é definida pelo parâmetro 46.11 Tempo filtro vel
motor.

- / 100 = 1 rpmVelocidademedida ou estimada domotor. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Velocidade do motor estimada em rpm. Uma constante
de tempode filtroparaeste sinal édefinidapeloparâmetro
46.11 Tempo filtro vel motor.

Veloc motor estima-
da

1.2

- / 100 = 1 rpmVelocidade estimada do motor. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Apresenta o valor de 1.1 Veloc motor usada em percenta-
gem da velocidade síncrona do motor.

% Veloc motor1.3

- / 100 = 1 percenta-
gem

Velocidademedida ou estimada domotor. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.1.

-1000.00 ... 1000.00
percentagem

- / real32VelocidadeCodificador 1emrpm.Umaconstantede tempo
de filtro para este sinal é definida pelo parâmetro 46.11
Tempo filtro vel motor.

Velocfiltradacodifica-
dor 1

1.4

- / 100 = 1 rpmVelocidadeCodificador 1. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Velocidade Codificador 2 em rpm. Uma constante de
tempo de filtro para este sinal é definida pelo parâmetro
46.11 Tempo filtro vel motor.

Velocfiltradacodifica-
dor 2

1.5

- / 100 = 1 rpmVelocidadeCodificador 2. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32FrequênciadesaídaestimadadoacionamentoemHz.Uma
constante de tempo de filtro para este sinal é definida
pelo parâmetro 46.12 Tempo filtro freq saída.

Frequência saída1.6

- / 100 = 1 HzFrequência de saída estimada. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.2.

-600.00 ... 600.00 Hz

- / real32Corrente do motor medida (absoluta) em A.Corrente motor1.7

- / 100 = 1 ACorrente motor. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.5.0.00 ... 30000.00 A

- / real32Corrente do motor (corrente de saída do acionamento)
em percentagem da corrente nominal do motor.

%Correntemotor do
nommot

1.8

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Corrente motor.0.0 ... 1000.0 percen-
tagem

- / real32Binário do motor em percentagem do binário nominal do
motor. Ver também o parâmetro 1.30 Escala binário nom.

Binário motor1.10

Umaconstantede tempode filtropara este sinal édefinida
pelo parâmetro 46.13 Tempo filtro binário motor.

- / 10 = 1 percentagemBinário do motor. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

- / real32Medição da tensão da ligação CC.Tensão CC1.11

10 = 1 V / 100 = 1 VTensão da ligação CC.0.00 ... 2000.00 V

- / real32Tensão do motor calculada em V CA.Tensão saída1.13

1 = 1 V / 1 = 1 VTensão do motor.0...2000 V

- / real32Potênciadesaídadoacionamento.Aunidadeéselecionada
pelo parâmetro 96.16 Seleção unidade. Uma constante de
tempo de filtro para este sinal é definida pelo parâmetro
46.14 Tempo filtro sa pot.

Potência saída1.14

- / 100 = 1 kWPotência de saída. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.4.-32768.00 ... 32767.00
kW

- / real32Apresenta o valor de 1.14 Potência saída em percentagem
da potência nominal do motor.

Saídapot%nommo-
tor

1.15

10 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Potência de saída.-300.00 ... 300.00
percentagem

- / real32Potência mecânica estimada no veio domotor. A unidade
é selecionadapelo parâmetro 96.16 Seleção unidade. Uma
constante de tempo de filtro para este sinal é definida
pelo parâmetro 46.14 Tempo filtro sa pot.

Pot veio motor1.17

1 = 1 kW ou hp / 100 =
1 kW ou hp

Potência no veio do motor-32768.00 ... 32767.00
kW ou hp

- / int16Quantidadedeenergiaquepassouatravésdoacionamento
(em ambos os sentidos) em gigawatts-horas. O valor mí-
nimo é zero.

Motorização GWh in-
versor

1.18

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhEnergia de motorização em GWh.0...32767 GWh

- / int16Quantidadedeenergiaquepassouatravésdoacionamento
(para omotor) emmegawatts-hora. Sempre que o conta-
dor é rodado, 1.18 Motorização GWh inversor é incremen-
tado. O valor mínimo é zero.

MotorizaçãoMWh in-
versor

1.19

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhEnergia de motorização emMWh.0...1000 MWh

- / real32Quantidadedeenergiaquepassouatravésdoacionamento
(para omotor) emquilowatts-horas. Sempre que o conta-
dor é rodado, 1.19 Motorização MWh inversor é incremen-
tado. O valor mínimo é zero.

Motorização kWh in-
versor

1.20

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhEnergia de motorização em kWh.0...1000 kWh

- / real32Corrente da fase-U medida.Corrente fase-U1.21

- / 100 = 1 ACorrente fase-U. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.5.-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Corrente da fase-V medida.Corrente fase-V1.22

- / 100 = 1 ACorrente fase-V. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.5.-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Corrente da fase-W medida.Corrente fase-W1.23

- / 100 = 1 ACorrente fase-W. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.5.-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32Referência de fluxousadaempercentagemdo fluxonomi-
nal do motor.

% Fluxo atual1.24
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

1 = 1 percentagem / 1
= 1 percentagem

Referência de fluxo.0...200 percentagem

0.00SemUnid / real32Cosphi momentâneo do acionamento.Cos φ momentâneo
INU

1.25

100 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Cosphi.-1.00 ... 1.00 SemUnid

- / real32Gamadaalteraçãodevelocidadeatual.Osvalorespositivos
indicam valores, os valores negativos indicam desacele-
ração.

Gama alter veloc1.29

Ver também os parâmetros 31.32 Supervisão rampa
emergência, 31.33 Atraso supervisão rampa emergência,
31.37 Supervisãoparagemrampae31.38Atraso supervisão
paragem rampa.

1 = 1 rpm/s / 1 = 1
rpm/s

Gama da alteração de velocidade.-15000...15000rpm/s

0.000 Nm ou lb·ft /
uint32

Binário que corresponde a 100% do binário nominal do
motor. A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16 Se-
leção unidade.

Escala binário nom1.30

Nota:Este valor é copiadodoparâmetro 99.12 Binário nomi-
nal motor se introduzido. Caso contrário o valor é calculado
a partir de outros dados do motor.

1 = 1 Nm ou lb·ft /
1000 = 1 Nm ou lb·ft

Binário nominal.0.000 ...
4000000.000 Nm ou
lb·ft

- / real32Temperatura medida da entrada de ar de refrigeração. A
unidade (°C ou °F) é selecionada pelo parâmetro 96.16 Se-
leção unidade.

Temp ambiente1.31

1 = 1 ° / 10 = 1 °Temperatura do ar de refrigeração.-40.0 ... 200.0 °

- / int16Quantidadedeenergiaquepassouatravésdoacionamento
(no sentido da alimentação) em gigawatts-hora. O valor
mínimo é zero.

A regenerar GWh in-
versor

1.32

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhEnergia regenerativa em GWh.0...32767 GWh

- / int16Quantidadedeenergiaquepassouatravésdoacionamento
(no sentido da alimentação) emmegawatts-hora. Sempre
que o contador é rodado, 1.32 A regenerar GWh inversor é
incrementado. O valor mínimo é zero.

A regenerar MWh in-
versor

1.33

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhEnergia regenerativa em MWh.0...1000 MWh

- / real32Quantidadedeenergiaquepassouatravésdoacionamento
(no sentidoda alimentação) emquilowatts-horas. Sempre
que o contador é rodado, 1.33 A regenerar MWh inversor
é incrementado. O valor mínimo é zero.

A regenerar kWh in-
versor

1.34

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhEnergia regenerativa em kWh.0...1000 kWh

0 GWh / int16Quantidade de energia líquida (energia de motorização -
energiade regeneração)quepassouatravésdoacionamen-
to em gigawatts-hora completas.

RegenergiamotGWh1.35

O valor pode ser reposto para zero. A reposição de qual-
quer um dos parâmetros 1.35 para 1.37 reinicia todos.

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhEquilíbrio energético em GWh.-32768...32767 GWh
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0 MWh / int16Quantidade de energia líquida (energia de motorização -
energiade regeneração)quepassouatravésdoacionamen-
toemmegawatts-hora completas. Semprequeocontador
é rodado, 1.35 Reg energia mot GWh é incrementado ou
decrementado.

Reg energia mot
MWh

1.36

O valor pode ser reposto para zero. A reposição de qual-
quer um dos parâmetros 1.35 para 1.37 reinicia todos.

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhEquilíbrio energético em MWh.-1000...1000 MWh

0 kWh / real32Quantidade de energia (energia de motorização - energia
de regeneração) que passou através do acionamento em
quilowatts-horas.

RegenergiamotkWh1.37

Sempre que o contador é rodado, 1.36 Reg energia mot
MWh é incrementado ou decrementado.

O valor pode ser reposto para zero. A reposição de qual-
quer um dos parâmetros 1.35 para 1.37 reinicia todos.

10 = 1 kWh / 1 = 1 kWhEquilíbrio energético em kWh.-1000...1000 kWh

- / real32Valor absoluto de 1.1 Veloc motor usada.Abs veloc motor usa-
da

1.61

- / 100 = 1 rpmVelocidademedida ou estimada domotor. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.1.

0.00 ... 30000.00 rpm

- / real32Valor absoluto de 1.3 % Veloc motor.Abs veloc motor %1.62

10 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Velocidade medida ou estimada do motor.0.00 ... 1000.00 per-
centagem

- / real32Valor absoluto de 1.6 Frequência saída.Abs freq saída1.63

- / 100 = 1 HzFrequência de saída estimada. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.2.

0.00 ... 600.00 Hz

- / real32Valor absoluto de 1.10 Binário motor.Abs binário motor1.64

- / 10 = 1 percentagemBinário do motor. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

- / real32Valor absoluto de 1.14 Potência saída.Abs pot saída1.65

1 = 1 kW ou hp / 100 =
1 kW ou hp

Potência de saída.0.00 ... 32767.00 kW
ou hp

- / real32Valor absoluto de 1.15 Saída pot % nommotor.Abs pot saída% nom
motor

1.66

10 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Potência de saída.0.00 ... 300.00percen-
tagem

- / real32Valor absoluto de 1.17 Pot veio motor.Abs pot veio motor1.68

1 = 1 kW ou hp / 100 =
1 kW ou hp

Potência no veio do motor0.00 ... 32767.00 kW
ou hp

0.00 percentagem /
real32

Temperatura medida da entrada de ar de refrigeração.

A gamade amplitude de 0…100%corresponde a 0…60 °C
ou 32…140 °F.

% da temperatura
ambiente

1.70

Consultar ainda 1.31 Temp ambiente.

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Temperatura do ar de refrigeração.-200.00 ... 200.00
percentagem
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- / real32Corrente do motor estimada em A quando está em uso
um transformador elevador. O valor é calculado do parâ-
metro 1.7 usando os valores da relação do transformador
elevador (95.40) e do filtro sinusoidal 99.18 e 99.19.

Arranqueda corrente
do motor

1.71

- / 100 = 1 ACorrente estimada domotor. Para escala 16-bit, ver parâ-
metro 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Corrente rms da fase U.Corrente RMS fase U1.72

- / 100 = 1 ACorrente rms da fase U. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Corrente rms da fase VCorrente RMS fase V1.73

- / 100 = 1 ACorrente rms da fase V Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32Corrente rms da fase W.Corrente RMS faseW1.74

- / 100 = 1 ACorrente rms da fase W. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Corrente da linha1.102

Corrente de linha estimada que flui através da unidade de
alimentação.

- / 100 = 1 ACorrentede linha estimada. Para escala 16-bit, ver parâme-
tro 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Corrente ativa1.104

Corrente ativa estimada que flui através da unidade de
alimentação.

- / 100 = 1 ACorrente ativa estimada. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Corrente reativa1.106

Corrente reativa estimada que flui através da unidade de
alimentação.

- / 100 = 1 ACorrente reativa estimada. Para escala 16-bit, ver parâme-
tro 46.5.

-30000.00 ...
30000.00 A

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Frequência da grade1.108

Frequência estimada da rede de alimentação de potência.

- / 100 = 1 HzFrequência de alimentação estimada. Para escala 16-bit,
ver parâmetro 46.2.

0.00 ... 100.00 Hz

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Tensão da grade1.109

Tensão estimada da rede de alimentação de potência.

10 = 1 V / 100 = 1 VTensão de alimentação estimada.0.00 ... 2000.00 V

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Energia aparente da
grade

1.110

Potência aparente estimada a ser transferida através da
unidade de alimentação.

142 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

- / 100 = 1 kVAPotência aparente estimada. Para escala 16-bit, ver parâ-
metro 46.4.

-30000.00 ...
30000.00 kVA

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Energia da grade1.112

Potência estimada a ser transferida através da unidade
de alimentação.

- / 100 = 1 kWPotência de alimentação estimada. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.4.

-30000.00 ...
30000.00 kW

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Energia reativa da
grade

1.114

Potência reativa estimada a ser transferida através da
unidade de alimentação.

10 = 1 kVAr / 100 = 1
kVAr

Potência reativa estimada.-30000.00 ...
30000.00 kVAr

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

LSU cos φ1.116

Fator de potência da unidade de alimentação.

100 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Fator de potência.-1.00 ... 1.00 SemUnid

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Energia nominal LSU1.164

Potência nominal da unidade de alimentação.

1 = 1 kW / 1 = 1 kWPotência nominal.0...30000 kW
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Valores de referências recebidos de várias fontes.Referências entrada3

Todososparâmetros nestegrupo são sóde leitura exceto
quando indicado em contrário.

0.00SemUnid / real32Referência local dada a partir da consola de programação
ou ferramenta PC.

Referência consola3.1

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência da consola de controlo ou ferramenta PC local.-100000.00 ...
100000.00 SemUnid

- / real32Referência remota dada a partir da consola de progra-
mação ou ferramenta PC.

Referência painel 23.2

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência da consola de controlo ou ferramentaPC remo-
ta.

-30000.00 ...
30000.00 SemUnid

0.00SemUnid / real32Referência 1 recebida através do adaptador fieldbus A.FB A referência 13.5

Consulte também o capítulo Controlo de fieldbus através
de um adaptador fieldbus

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência 1 do adaptador fieldbus A.-100000.00 ...
100000.00 SemUnid

0.00SemUnid / real32Referência 2 recebida através do adaptador fieldbus A.FB A referência 23.6

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência 2 do adaptador fieldbus A.-100000.00 ...
100000.00 SemUnid

0.00SemUnid / real32Referência 1 recebida através do adaptador fieldbus B.FB B referência 13.7

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência 1 do adaptador fieldbus B.-100000.00 ...
100000.00 SemUnid

0.00SemUnid / real32Referência 2 recebida através do adaptador fieldbus B.FB B referência 23.8

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência 2 do adaptador fieldbus B.-100000.00 ...
100000.00 SemUnid

- / real32Referência 1 escalada recebida através da interface de
fieldbus integrada. A escala é definida por 58.26 EFB ref1
tipo.

EFB referência 13.9

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência 1 recebida através da interface de fieldbus inte-
grado.

-30000.00 ...
30000.00 SemUnid

- / real32Referência 2 escalada recebida através da interface de
fieldbus integrado. A escala é definida por 58.27 EFB ref2
tipo.

EFB referência 23.10

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência 2 recebida atravésda interfacede fieldbus inte-
grado.

-30000.00 ...
30000.00 SemUnid

- / real32Referência 1 recebida do controlador externo (DDCS).DDCS control ref 13.11

O valor foi escalado conforme o parâmetro 60.60 Contr
DDCS tipo ref1.

Ver ainda a secção Interface do controlador externo.

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência 1 escalada recebida do controlador externo.-30000.00 ...
30000.00 SemUnid

- / real32Referência 2 recebida do controlador externo (DDCS).DDCS control ref 23.12

O valor foi escalado conforme o parâmetro 60.61 Contr
DDCS tipo ref2.
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10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência 2 escalada recebida do controlador externo.-30000.00 ...
30000.00 SemUnid

- / real32Referência 1mestre/seguidor recebida domestre. O valor
foi escalado conforme o parâmetro 60.10 M/F ref1 tipo.

M/F ou D2D ref13.13

Ver ainda a secção Funcionalidade mestre/seguidor.

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência 1 escalada recebida do mestre.-30000.00 ...
30000.00 SemUnid

- / real32Referência 2mestre/seguidor recebidadomestre.O valor
foi escalado conforme o parâmetro 60.11 M/F ref2 tipo.

M/F ou D2D ref23.14

10 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Referência 2 escalada recebida do mestre.-30000.00 ...
30000.00 SemUnid

- / int32Referência 1 recebida através do adaptador fieldbus A co-
mo um inteiro 32-bit.

FB A referência 1
int32

3.30

- / -Referência 1 do adaptador fieldbus A.

- / int32Referência 2 recebida através do adaptador fieldbus A
como um inteiro 32-bit.

FB A referência 2
int32

3.31

- / -Referência 2 do adaptador fieldbus A.

0 SemUnid / real32Referência da consola definida no programade aplicação.Referência do painel
de aplicação IEC

3.51

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Referência da consola no programa de aplicação.-100000...100000Se-
mUnid
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Informação sobre os últimos avisos e falhas ocorridos.Avisos e falhas4

Para explicações de aviso individual e códigos de falha,
consulte o capítulo Deteção de falhas.

Todososparâmetros nestegrupo são sóde leitura exceto
quando indicado em contrário.

0 / uint16Código da 1ª falha ativa (a falha que provocou o disparo
corrente).

Disparo falha4.1

1 = 11ª falha ativa.0000…FFFFh

0 / uint16Código da 2ª falha ativa.Falha ativa 24.2

1 = 12ª falha ativa.0000…FFFFh

0 / uint16Código da 3ª falha ativa.Falha ativa 34.3

1 = 13ª falha ativa.0000…FFFFh

0 / uint16Código da 4ª falha ativa.Falha ativa 44.4

1 = 14ª falha ativa.0000…FFFFh

0 / uint16Código da 5ª falha ativa.Falha ativa 54.5

1 = 15ª falha ativa.0000…FFFFh

0 / uint16Código do 1º aviso ativo.Aviso ativo 14.6

1 = 11º aviso ativo.0000…FFFFh

0 / uint16Código do 2º aviso ativo.Aviso ativo 24.7

1 = 12º aviso ativo.0000…FFFFh

0 / uint16Código do 3º aviso ativo.Aviso ativo 34.8

1 = 13º aviso ativo.0000…FFFFh

0 / uint16Código do 4º aviso ativo.Aviso ativo 44.9

1 = 14º aviso ativo.0000…FFFFh

0 / uint16Código do 5º aviso ativo.Aviso ativo 54.10

1 = 15º aviso ativo.0000…FFFFh

0 / uint16Código da 1ª falha guardada (não-ativa).Última falha4.11

1 = 11ª falha guardada.0000…FFFFh

0 / uint16Código da 2ª falha guardada (não-ativa).2ª última falha4.12

1 = 12ª falha guardada.0000…FFFFh

0 / uint16Código da 3ª falha guardada (não-ativa).3ª última falha4.13

1 = 13ª falha guardada.0000…FFFFh

0 / uint16Código da 4ª falha guardada (não-ativa).4ª última falha4.14

1 = 14ª falha guardada.0000…FFFFh

0 / uint16Código da 5ª falha guardada (não-ativa).5ª última falha4.15

1 = 15ª falha guardada.0000…FFFFh

0 / uint16Código do 1º aviso guardado (não-ativo).Último aviso4.16
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1 = 11º aviso guardado.0000…FFFFh

0 / uint16Código do 2º aviso guardado (não-ativo).2º último aviso4.17

1 = 12º aviso guardado.0000…FFFFh

0 / uint16Código do 3º aviso guardado (não-ativo).3º último aviso4.18

1 = 13º aviso guardado.0000…FFFFh

0 / uint16Código do 4º aviso guardado (não-ativo).4º último aviso4.19

1 = 14º aviso guardado.0000…FFFFh

0 / uint16Código do 5º aviso guardado (não-ativo).5º último aviso4.20

1 = 15º aviso guardado.0000…FFFFh
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- / uint16Palavra de falha 1 compatível com o ACS800.Palavra falha 14.21

As atribuições desta palavra correspondem à PALAVRA
FALHA 1 no ACS800. O parâmetro 4.120 Compatibilidade
palavra falha/aviso determina se as atribuições bit estão
de acordo com o programa de controlo ACS800 Standard
ou ACS800 Sistema.

Cada bit pode indicar diversos eventos ACS880, como lis-
tado abaixo.

Este parâmetro é apenas de leitura.
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ACS880even-
tos indicados
por este bit

veja Deteção
de falhas (pá-
gina 563).

ACS800 nome falhaBit

(4.120 = Pro-
grama ctrl
sistema
ACS800)

(4.120 = Pro-
grama ctrl
ACS800stan-
dard)

2340CURTO CIRCCURTO CIRC0

2310SOBRECOR-
RENTE

SOBRECOR-
RENTE

1

3210SOBRETEN
CC

SOBRETEN
CC

2

2381, 4210,
4290, 42F1,
4310, 4380

TEMP
ACS800

TEMP
ACS800

3

2330, 2392,
3181

FALHATERRAFALHATERRA4

4981, 4991,
4992, 4993

TEMP MO-
TOR M

TERMÍSTOR5

4982TEMP MO-
TOR

TEMP MO-
TOR

6

6481, 6487,
64A1, 64A2,
64A3, 64B1,
64E1, 6881,
6882, 6883,
6885

FALHA_SISTE-
MA

FALHA_SISTE-
MA

7

-SUBCARGASUBCARGA8

7310SOBREFREQSOBREFREQ9

9081INTERRUP
MPROT

Reservado10

7582PERDA CO-
MUN CH2

Reservado11

2340 (XXYY
YY01)

SC (INU1)Reservado12

2340 (XXYY
YY02)

SC (INU2)Reservado13

2340 (XXYY
YY03)

SC (INU3)Reservado14

2340 (XXYY
YY04)

SC (INU4)Reservado15
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- / uint16Palavra de falha 2 compatível com o ACS800.Palavra falha 24.22

As atribuições desta palavra correspondem à PALAVRA
FALHA 2 no ACS800. O parâmetro 4.120 Compatibilidade
palavra falha/aviso determina se as atribuições bit estão
de acordo com o programa de controlo ACS800 Standard
ou ACS800 Sistema.

Cada bit pode indicar diversos eventos ACS880, como lis-
tado abaixo.

Este parâmetro é apenas de leitura.

ACS880even-
tos indicados
por este bit

(vejaDeteção
de falhas (pá-
gina 563))

ACS800 nome falha

Bit
(4.120 = Pro-
grama ctrl
sistema
ACS800)

(4.120 = Pro-
grama ctrl
ACS800stan-
dard)

3130FASE ALIMFASE ALIM0

-SEM DADOS
MOTOR

S/DADOS
MOT

1

3220SUBTENSÃO
CC

SUBTENSÃO
CC

2

4000TEMP CABOReservado3

AFEBFUNC INATI-
VO

FUNC INATI-
VO

4

7301, 7380,
7381, 73A0,
73A1

ERRO ENCO-
DER

ERRO ENCO-
DER

5

7080, 7082ERR COM ESE/S COMUN6

-TEMP B CTRLTEMP B CTRL7

9082SELECIONÁ-
VEL

FALHAEXTER-
NA

8

-SOBREFREQ
SW

SOBREFREQ
SW

9

80A0EA < FUNC
MIN

EA < FUNC
MIN

10

5681, 5682,
5690, 5691,
5692, 5693,
5694, 5695

LIG PPCCLIG PPCC11

6681, 7510,
7520, 7581

MODCOMUNMODCOMUN12

7081PERDA PAI-
NEL

PERDA PAI-
NEL

13

7121BLOQ MO-
TOR

BLOQ MO-
TOR

14

3381FASEMOTORFASEMOTOR15
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0000h / uint16(Apenas visível com uma unidade de controlo BCU)Módulos avariados4.25

Indica quais osmódulos ligados emparalelo que apresen-
taram falhas.

Os bits desta palavra são limpos quando todas as falhas
são repostas.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = Módulo 1 avariadoMódulo 1b0

1 = Módulo 2 avariadoMódulo 2b1

1 = Módulo 3 avariado.Módulo 3b2

1 = Módulo 4 avariado.Módulo 4b3

1 = Módulo 5 avariado.Módulo 5b4

1 = Módulo 6 avariado.Módulo 6b5

1 = Módulo 7 avariado.Módulo 7b6

1 = Módulo 8 avariado.Módulo 8b7

1 = Módulo 9 avariado.Módulo 9b8

1 = Módulo 10 avariado.Módulo 10b9

1 = Módulo 11 avariado.Módulo 11b10

1 = Módulo 12 avariado.Módulo 12b11

Reservedb12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Palavra aviso (alarme) 1 compatível ACS800.Palavra aviso 14.31

As atribuições desta palavra correspondem à PALAVRA
ALARME 1noACS800.Oparâmetro 4.120Compatibilidade
palavra falha/aviso determina se as atribuições estão de
acordo com o programa de controlo ACS800 Standard ou
ACS800 Sistema.

Cada bit pode indicar diversos avisos ACS880, como lista-
do abaixo.

Este parâmetro é apenas de leitura.

ACS880even-
tos indicados
por este bit

(vejaDeteção
de falhas (pá-
gina 563))

ACS800 nome do alarme

Bit
(4.120 = Pro-
grama ctrl
sistema
ACS800)

(4.120 = Pro-
grama ctrl
ACS800stan-
dard)

A5A0START INHI-
BIT

START INHI-
BIT

0

AFE1, AFE2EM STOPReservado1

A491, A497,
A498, A499

TEMP MO-
TOR M

TERMÍSTOR2

A492TEMP MO-
TOR

TEMP MO-
TOR

3

A2BA, A4A9,
A4B0, A4B1,
A4F6

TEMP
ACS800

TEMP
ACS800

4

A797, A7B0,
A7B1, A7E1

ERRO ENCO-
DER

ERRO ENCO-
DER

5

A490, A5EA,
A782, A8A0

T MED CIRCT MED ALM6

-ES DIGITALReservado7

-ES ANALOGReservado8

-ES DIGITAL
EXT

Reservado9

A6E5, A7AA,
A7AB

ES ANALOG
EXT

Reservado10

A7CB, AF80PERDA CO-
MUN CH2

Reservado11

A981INTERRUP
MPROT

MODCOMUN12

-EM STOP DE-
SAC

Reservado13

A2B3FALHATERRAFALHATERRA14

A983INTERR SEGReservado15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Palavra aviso (alarme) 2 compatível ACS800.Palavra aviso 24.32

As atribuições desta palavra correspondem à PALAVRA
ALARME2noACS800.Oparâmetro4.120Compatibilidade
palavra falha/aviso determina se as atribuições bit estão
de acordo com o programa de controlo ACS800 Standard
ou ACS800 Sistema.

Cada bit pode indicar diversos avisos ACS880, como lista-
do abaixo.

Este parâmetro é apenas de leitura.

ACS880even-
tos indicados
por este bit

(vejaDeteção
de falhas (pá-
gina 563))

ACS800 nome do alarme

Bit
(4.120 = Pro-
grama ctrl
sistema
ACS800)

(4.120 = Pro-
grama ctrl
ACS800stan-
dard)

A781VENTOINHA
DO MOTOR

Reservado0

-SUBCARGASUBCARGA1

-SOBRECAR-
GA INV

Reservado2

A480TEMP CABOReservado3

-ENCODER
A<>B

ENCODER4

A984SOBRETEMP
VENT

Reservado5

-ReservadoReservado6

-FICH FALH-
POT

FICH FALH-
POT

7

-FICH
POWDOWN

ALM (OS_17)8

A780BLOQ MO-
TOR

BLOQ MO-
TOR

9

A8A0EA < FUNC
MIN

EA < FUNC
MIN

10

A6D1, A6D2,
A7C1, A7C2,
A7CA, A7CE

MODCOMUNReservado11

-FALHA BATReservado12

A7EEPERDA PAI-
NEL

PERDA PAI-
NEL

13

A3A2SUBTENSÃO
CC

Reservado14

-REINCIADOReservado15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Palavra eventodefinidapeloutilizador. Estapalavra recolhe
o estado dos eventos (avisos, falhas ou eventos puros)
selecionado pelos parâmetros 4.41…4.72.

Palavra evento 14.40

Para cada evento, um código auxiliar pode ser opcional-
mente especificado para filtragem.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = Evento selecionado pelos parâmetros 4.41 Pal evento
1 bit 0 cod (e 4.42 Pal evento 1 bit 0 cod aux) está ativo

Utilz bit 0b0

1 = Evento selecionado pelos parâmetros 4.43 Pal evento
1 bit 1 cod (e 4.44 Pal evento 1 bit 1 cod aux) está ativo

Utilz bit 1b1

1 = Evento selecionado pelos parâmetros 4.71 (e 4.72) está
ativo

Utiliz bit 15b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 / uint16Selecionao códigohexadecimal de umevento (aviso, falha
ou evento puro) cujo estado é apresentado como bit 0 de
4.40 Palavra evento 1.

Pal evento 1 bit 0 cod4.41

1 = 1Código do evento.0000…FFFFh

0000 0000h / uint32Especifica um código auxiliar para o evento selecionado
peloparâmetros anterior.O evento selecionadoé indicado
pela palavra evento apenas se o código auxiliar correspon-
der ao valor deste parâmetro.

Pal evento 1 bit 0 cod
aux

4.42

Com um valor de 0000 0000h, a palavra evento indicará o
evento independentemente do código auxiliar.

1 = 1Código do aviso, falha ou evento puro.0000 0000h…FFFF
FFFFh

0000h / uint16Selecionao códigohexadecimal de umevento (aviso, falha
ou evento puro) cujo estado é apresentado como bit 1 de
4.40 Palavra evento 1.

Pal evento 1 bit 1 cod4.43

1 = 1Código do evento.0000…FFFFh

0000 0000h / uint32Especifica um código auxiliar para o evento selecionado
peloparâmetros anterior.O evento selecionadoé indicado
pela palavra evento apenas se o código auxiliar correspon-
der ao valor deste parâmetro.

Pal evento 1 bit 1 cod
aux

4.44

Com um valor de 0000 0000h, a palavra evento indicará o
evento independentemente do código auxiliar.

1 = 1Código do aviso, falha ou evento puro.0000 0000h…FFFF
FFFFh

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

0000h / uint16Selecionao códigohexadecimal de umevento (aviso, falha
ou evento puro) cujo estado é apresentado como bit 15
de 4.40 Palavra evento 1.

Pal evento 1 bit 15
cod

4.71

Os códigos do evento estão listados no capítulo Deteção
de falhas.

1 = 1Código do evento.0000…FFFFh
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0000 0000h / uint32Especifica um código auxiliar para o evento selecionado
peloparâmetros anterior.O evento selecionadoé indicado
pela palavra evento apenas se o código auxiliar correspon-
der ao valor deste parâmetro.

Pal evento 1 bit 15
cod aux

4.72

Com um valor de 0000 0000h, a palavra evento indicará o
evento independentemente do código auxiliar.

1 = 1Código do aviso, falha ou evento puro.0000 0000h…FFFF
FFFFh

Programactrl ACS800
standard / uint16

Seleciona se as atribuições de bits dos parâmetros
4.21…4.32correspondemaoprogramadecontroloACS800
Standard ou ACS800 Sistema.

Compatibilidadepala-
vra falha/aviso

4.120

0As atribuições de bits dos parâmetros 4.21…4.32 corres-
pondemaoprogramadecontroloACS800Standardcomo
segue:

Programa ctrl
ACS800 standard

• 4.21: 03.05 PALAVRA FALHA 1
• 4.22: 03.06 PALAVRA FALHA 2
• 4.31: 03.08 PALAV ALARME 1
• 4.32: 03.09 PALAV ALARME 2

1As atribuições de bits dos parâmetros 4.21…4.32 corres-
pondem ao programa de controlo ACS800 Sistema como
segue:

Programa ctrl siste-
ma ACS800

• 4.21: 09.01 PALAVRA FALHA 1
• 4.22: 09.02 PALAVRA FALHA 2
• 4.31: 09.04 PALAV ALARME 1
• 4.32: 09.04 PALAV ALARME 2
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Vários contadoresde tempode funcionamentoemedições
relacionadas com a manutenção do acionamento.

Diagnósticos5

Todososparâmetros nestegrupo são sóde leitura exceto
quando indicado em contrário.

0 d / uint16Contadorde tempode funcionamento.O contador funcio-
na quando o acionamento é ligado.

Contador horário5.1

1 = 1 d / 1 = 1 dContador de tempo de funcionamento.0...65535 d

0 d / uint16Contador de tempode funcionamentodomotor.O conta-
dor funciona quando o inversor modula.

Contador func5.2

1 = 1 d / 1 = 1 dContador de tempo de funcionamento do motor.0...65535 d

0 d / uint16Tempo de funcionamento da ventoinha de refrigeração
doacionamento.Podeser rearmadonaconsoladecontrolo
mantendo pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.

Contador horário
vent

5.4

1 = 1 d / 1 = 1 dContador do tempo de funcionamento da ventoinha de
refrigeração.

0...65535 d

- / uint32Batidas de 500 microssegundos desde a última iniciali-
zação da unidade de controlo.

Hora da inicialização5.9

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Batidas de 500microssegundos desde o último arranque.0...4294967295SemU-
nid

- / real32Apresenta a temperatura real na superfície da placa de
controlo.

Temperaturacartade
controlo

5.10

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatura da carta em graus Celsius.-50...150 °

- / real32Temperatura estimada do acionamento empercentagem
do limite de falha. A temperatura de disparo atual varia de
acordo com o tipo de acionamento.

Temperatura inversor5.11

0.0 % = 0 °C (32 °F)

94% aprox. = Limite de aviso

100.0% = Limite de falha

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Temperatura do acionamento em percentagem.-40.0 ... 160.0 percen-
tagem

- / uint16Palavra diagnóstico 3.Palavradiagnóstico 35.22

Reservedb0…10

1=Ventoinhadoacionamentoa rodar acimada velocidade
de marcha lenta

Comando ventb11

1 =O contador da ventoinha de serviço atingiu o seu limiteContador ventoinha
serviço

b12

Reservedb13…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 percentagem /
real32

Exibe a idadeda ventoinhade refrigeraçãoprincipal como
percentagem da sua vida útil estimada. A estimativa é
baseada na carga, condições de operação e outros parâ-

Contador ventoinha5.41

metros operacionais da ventoinha. Quando um contador
atinge 100%, é gerado um aviso (A8C0 Contador serviço
ventoinha)

Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.
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1 = 1 percentagem / 1
= 1 percentagem

Idade da ventoinha de refrigeração principal.0...150 percentagem

0 percentagem /
real32

Exibe a idade da ventoinha de refrigeração auxiliar como
percentagem da sua vida útil estimada. A estimativa é
baseada na carga, condições de operação e outros parâ-
metros operacionais da ventoinha. Quando um contador
atinge 100%, é gerado um aviso (A8C0 Contador serviço
ventoinha)

Contador serv vent
aux

5.42

Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.

1 = 1 percentagem / 1
= 1 percentagem

Idade da ventoinha de refrigeração auxiliar.0...150 percentagem

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Temperatura do con-
versor de linha

5.111

A temperatura estimada da unidade de alimentação em
percentagem do limite de falha.

0.0 % = 0 °C (32 °F)

94% aprox. = Limite de aviso

100.0% = Limite de falha

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Temperaturadaunidadedealimentaçãoempercentagem.-40.0 ... 160.0 percen-
tagem

- / uint32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Contador de fecha-
mento MCB

5.121

Conta os fechos do disjuntor principal da unidade de ali-
mentação.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Conta os fechos do disjuntor do circuito principal.0...4294967295SemU-
nid
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Palavras de controlo e de estado do acionamento.Palav controlo e esta-
do

6

- / uint16Palavra de controlo principal do acionamento. Este parâ-
metro apresentaos sinais de controlo como recebidosdas

Palav ctrl principal6.1

fontes selecionadas (tais comoentradasdigitais, interface
de fieldbus e programa de aplicação).

As atribuições de bit da palavra são descritas na página
647. A palavra de estado e odiagramade estado são apre-
sentadas nas páginas 649 e 650 respetivamente.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.
• Os bits 12…15 podem ser usados para transportarem

dados de controlo adicionais e usados comouma fonte
dosinal porqualquerparâmetro seletorde fontebinária.
O bit 10 deve estar ativo para atualização dos bits
12…15.

• No controlo de fieldbus, este valor de parâmetro não é
exatamente omesmo do que a palavra de controlo que
o acionamento recebe do PLC. Ver o parâmetro 50.12
FBA A ativar depur.

- / uint16Apalavra de controlo doacionamento recebidadoprogra-
ma de aplicação (se alguma). As atribuições do bit são
descritas na página 647.

Palavra controlo apli-
cação

6.2

Este parâmetro é apenas de leitura.

0 / uint32Exibe a palavra de controlo inalterada recebida do PLC
através do adaptador de fieldbus A quando é selecionado

FBA A palv controlo
transparente

6.3

umperfil de comunicação transparente, por exemplo, pelo
grupodeparâmetros 51 FBAA ajustes. . Consulte a secção
Palavra de controlo e palavra de estado (página 644).

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Palavra de controlo recebida através doadaptador fieldbus
A.

00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Exibe a palavra de controlo inalterada recebida do PLC
através do adaptador de fieldbus A quando é selecionado

FBA B palv controlo
transparente

6.4

umperfil de comunicação transparente, por exemplo, pelo
grupodeparâmetros54FBABajustes. . Consulte a secção
Palavra de controlo e palavra de estado (página 644).

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Palavra de controlo recebida através doadaptador fieldbus
B.

00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Exibe a palavra de controlo inalterada recebida do PLC
através da interface de fieldbus integrada quando um

EFB palv controlo
transparente

6.5

perfil de comunicação transparente é selecionado no
parâmetro 58.25 Perfil controlo. Consulte a secçãoOperfil
Transparente (página 633).

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Palavrade controlo recebidaatravésda interfacede fieldbus
integrada.

00000000…FFFFFFFFh
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- / uint16Palavra de estado principal do acionamento.Palav estado princi-
pal

6.11

Asatribuiçõesdobit sãodescritasnapágina649. Apalavra
de estado e o diagrama de estado são apresentadas nas
páginas 647 e 650.

Nota: No controlo de fieldbus, este valor de parâmetro não
é exatamente o mesmo do que a palavra de controlo que o
acionamento envia para o PLC. Ver o parâmetro 50.12 FBA
A ativar depur.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / uint16Palavra de estado 1 do acionamento.Palv estado conv 16.16

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = Ambos os sinais de Permissão Func (ver par. 20.12) e
Arranque ativo (20.19) estão presentes e Binário seguro
off não foi ativado.

Ativob0

Nota:
• Em controlo E/S ou local, limpar este bit faz o aciona-

mento entrar no estado SWITCH-ON INHIBITED. Para
mais informações, consulte 649.

• Este bit não é afetado pela presença de uma falha.

1 = Arranque inibido. Ver os parâmetros 6.18 e 6.25 sobre
a fonte do sinal de inibição.

Interditob1

1= o circuito CC foi carregado. Se presente, o interruptor
CC está fechado, e o seccionador de carga está presente.

DC carregb2

0 = A carga não está completa. Se a unidade inversora não
estiver equipada com um interruptor CC (opção +F286),
verificar o ajuste de 95.9.

1 = O acionamento está pronto para receber um comando
de arranque

Pronto arrancarb3

1 = O acionamento está pronto para seguir uma dada re-
ferência

A seguir referb4

1 = O acionamento foi arrancadoIniciadob5

1 = O acionamento está a modular (estado da saída a ser
controlado)

A modularb6

1 = Qualquer limite da operação (velocidade, binário, etc.)
está ativo

Limitandob7

1 = O acionamento está em controlo localControlo localb8

1 = O acionamento está em controlo de rede. Ver Termos
e abreviaturas (página 18).

Controlo redeb9

1 = Local de controlo EXT1 ativoExt1 ativab10

1 = Local de controlo EXT2 ativoExt2 ativab11

Reservedb12

1 = Arranque pedidoPedido arranqueb13

Nota: No momento da publicação, um pedido de arranque
da consola de programação não ativa este bit se estiver
presente algumacondiçãode inibiçãode arranque (consulte
o bit 1).
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Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Palavra de estado 2 do acionamento.Palv estado conv 26.17

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = Volta de identificação (ID) do motor efetuadaID run prontob0

1 = O motor foi magnetizadoMagnetizadob1

1 = Modo de controlo de binário ativoControlo bináriob2

1 = Modo de controlo de velocidade ativoControlo velocb3

ReservadoControlo potênciab4

1=Uma referência "segura" está a ser aplicadapor funções
como os parâmetros 49.5 e 50.2.

Ref segur ativab5

1 = Uma referência "última velocidade" está a ser aplicada
por funções como os parâmetros 49.5 e 50.2.

Última veloc ativab6

1 = Perda sinal de referênciaPerda referênciab7

1 = A paragem de emergência falhou (veja os parâmetros
31.32 e 31.33).

Falha par emergb8

1 = O sinal de jogging está ligadoJogging ativob9

1 = A velocidade atual, frequência ou binário iguala ou ex-
cede o limite (definido pelos parâmetros 46.31…46.33).
Válido em ambos os sentidos de rotação.

Acima limiteb10

1 = Está ativo um sinal de comando de paragem de
emergência, ou o acionamento está a parar depois de ter
recebido um comando de paragem de emergência.

Paragememergência
ativa

b11

1 = Funcionamento reduzido ativo (ver a secção Funçãode
operação reduzida (página 105)).

Func reduzidob12

Reservedb13

1 = A paragem de emergência falhou (veja os parâmetros
31.37 e 31.38)

Falha paragemb14

Reservedb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Palavra de estado de inibição de arranque. Esta palavra
especifica a fonte da condição de inibição que previne o
arranque do acionamento.

Plav estado inib ar-
ranq

6.18

Depois da condição ser removida, o comandode arranque
eve ser alternado. Consultar as notas específicas do bit.

Ver também o parâmetro 6.25 Palavra estado 2 inibição
conversor, e 6.16 Palv estado conv 1, bit 1.

Este parâmetro é apenas de leitura.

Nota:
• Se obit 1 de 6.16 Palv estado conv 1 ainda estiver ajusta-

do após a remoção da condição de inibição, e o disparo
por flanco estiver selecionado para local de controlo
externo ativo, é necessário um novo sinal de arranque
de flanco ascendente. Ver os parâmetros 20.2, 20.7 e
20.19.

• Se obit 1 de 6.16 Palv estado conv 1 ainda estiver ajusta-
doapósa remoçãodacondiçãode inibição, é necessário
um novo sinal de arranque de flanco ascendente.

• Bit informativo. A condiçãod e inibição não necessita
de ser removida pelo utilizador.

1 = A tensão CC está em falta ou o acionamento não foi
parametrizado corretamente. Verificar os parâmetros nos
grupos 95 e 99.

Não pronto operarb0

1 = O local de controlo foi alteradoAlter local ctrlb1

1 = O programa de controlo mantém-se no estado inibidoInib SSWb2

1 = Está uma falha ativa.Rearme falhab3

1 = Sinal de arranque ativo em faltaPerda ativ arrb4

1 = Sinal de permissão func em faltaPerda ativ funcb5

1 = Operação impedida pelas funções de segurança do
módulo FSO-xx

Inib FSOb6

1 = Binário seguro off ativoSTOb7

1 = A rotina de calibração de corrente terminouCalib atual terminadab8

1 = Volta de identificação do motor terminadaID run terminadob9

1 = A rotina de autofaseamento terminouFase auto termb10

1 = Sinal paragem de emergência (modo Off1)Off1b11

1 = Sinal paragem de emergência (modo Off2)Em Off2b12

1 = Sinal paragem de emergência (modo Off3)Em Off3b13

1 = A função de auto rearme está a inibir a operaçãoInib rearme autob14

1 = O sinal de jogging ativo está a inibir a operaçãoJogging ativob15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Palavra de estado do controlo de velocidade.Palv estado ctrl veloc6.19

Este parâmetro é apenas de leitura.
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1 = O acionamento está a funcionar à velocidade zero, ie.
o valor absoluto do par. 90.1 Veloc motor para controlo
permaneceu abaixode 21.6 Limite veloc zerodurantemais
de 21.7 Atraso veloc zero.

Veloc zerob0

Nota:
• Este bit não é atualizado quando o controlo do travão

mecânico é ativado pelo par. 44.6 e o acionamento está
a modular.

• Duranteumaparagemde rampaquandooacionamento
está a funcionar em sentido direto, a contagem de
atrasoéexecutadasempreque [90.1] < [21.6].Nosentido
inverso, a contagem de atrasos decorre sempre que
90.1>- [21.6].

1 =Oacionamentoestáa funcionarnosentidodiretoacima
do limite de velocidade zero, ie. [90.1] > +[21.6].

Diretob1

1 = O acionamento está a funcionar no sentido inverso
acima do limite de velocidade zero, ie. [90.1] < -[21.6].

Inversob2

1 = Controlo da janela de erro de velocidade ativa (ver par
24.41)

Fora janelab3

1 = Feedback da velocidade estimada usado no controlo
do motor, ie. a velocidade estimada é selecionada pelo
par. 90.41 ou90.46, ouo codificador selecionadoapresen-
tou uma falha (par. 90.45)

Fdbk veloc internab4

0 = Codificador 1 ou 2 usado para feedback de velocidade

1 = Codificador 1 usado para feedback de velocidade no
controlo do motor

Fdbk codificador 1b5

0 = Codificador 1 em falha ou não selecionado como fonte
para o feedback de velocidade

(ver par. 90.41 e 90.46)

1 = Codificador 2 usado para feedback de velocidade no
controlo do motor

Fdbk codificador 2b6

0 =Codificador 2 em falha ou não selecionado como fonte
para o feedback de velocidade

(ver par. 90.41 e 90.46)

1 = Foi selecionadaumavelocidadeou frequência constan-
te; ver par. 6.20.

Velocidadeconstante
req

b7

1 =O limitemínimoda correçãode velocidade (numsegui-
dor de velocidade controlada) foi atingido (ver par
23.39…23.41).

Velocidade MF mín.
correta

b8

1 =O limitemáximoda correçãode velocidade (numsegui-
dor de velocidade controlada) foi atingido (ver par
23.39…23.41).

Velocidade MF máx.
correta

b9

Reservedb10…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Palavra de estado velocidade/frequência. Indica qual a
velocidade constante ou frequência que está ativa (se al-
guma). Ver tambémoparâmetro6.19Palv estadoctrl veloc,
bit 7, e a secção Velocidades/frequências constantes.

Palv est veloc const6.20

Este parâmetro é apenas de leitura.
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1 = Velocidade constante ou frequência 1 selecionadaVeloc constante 1b0

1 = Velocidade constante ou frequência 2 selecionadaVeloc constante 2b1

1 = Velocidade constante ou frequência 3 selecionadaVeloc constante 3b2

1 = Velocidade constante ou frequência 4 selecionadaVeloc constante 4b3

1 = Velocidade constante ou frequência 5 selecionadaVeloc constante 5b4

1 = Velocidade constante ou frequência 6 selecionadaVeloc constante 6b5

1 = Velocidade constante ou frequência 7 selecionadaVeloc constante 7b6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Palavra de estado 3 do acionamento.Palav estado 3 conv6.21

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = Paragem CC ativa (ver par 21.8)Parag CC ativab0

1 = Pós-magnetização ativa (ver par 21.8)Pós-magnetização
ativa

b1

1 = Preaquecimento motor ativo (ver par 21.14)Pré-aquecimento
motor ativo

b2

ReservadoArranque suave ativob3

1 = A posição do rotor foi determinada (autofaseamento
não necessário). Consulte a secção Autofaseamento (pá-
gina 63).

Posição do rotor co-
nhecida

b4

Chopper de travagem ativo. Consulte a secção Chopper
de travagem (página 83).

Chopperdetravagem
ativo

b5

Estimativada tempe-
raturadomotor ativa

b6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Palavra de estado 2 de inibição do acionamento Esta pala-
vra especifica a fonte da condição de inibição que previne
oarranquedoacionamento.Depois da condição ser remo-
vida, o comando de arranque eve ser alternado. Consultar
as notas específicas do bit.

Palavra estado 2 ini-
bição conversor

6.25

Ver também o parâmetro 6.18 Plav estado inib arranq, e
6.16 Palv estado conv 1, bit 1.

Este parâmetro é apenas de leitura.

Nota:
• Se obit 1 de 6.16 Palv estado conv 1 ainda estiver ajusta-

do após a remoção da condição de inibição, e o disparo
por flanco estiver selecionado para local de controlo
externo ativo, é necessário um novo sinal de arranque
de flanco ascendente. Ver parâmetros 20.2, 20.7 e 20.19.

• Se obit 1 de 6.16 Palv estado conv 1 ainda estiver ajusta-
doapósa remoçãodacondiçãode inibição, é necessário
um novo sinal de arranque de flanco ascendente.

1 = Um seguidor está a impedir o mestre de arrancar.Coonv seguidorb0

Parâmetros 163



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

1 =Oprogramadeaplicação está a impedir o acionamento
de arrancar.

Aplicaçãob1

Reservedb2

1 = A configuração de feedback do codificador está a im-
pedir o acionamento de arrancar.

Feedback codifb3

1=Umconflitodeparametrizaçãodeuma fontede referên-
cia está a impedir o acionamento de arrancar. Ver aviso
A6DA Parametrização fonte ref.

Ref fonte parametri-
zação

b4

Reservedb5…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Acima limite / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 10 de 6.11 Palav estado principal.

Sel MSW bit 106.29

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Acima limite

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Ctrl loc ext / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 11 de 6.11 Palav estado principal.

Sel MSW bit 116.30

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 11 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Ctrl loc ext

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

PermFuncExt /uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 12 de 6.11 Palav estado principal.

Sel MSW bit 126.31

00Falso

11Verdadeiro

2Invertido bit 5 de 6.18 Plav estado inib arranq (página 161).Perm Func Ext

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Falso / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 13 de 6.11 Palav estado principal.

Sel MSW bit 136.32

00Falso

11Verdadeiro

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Falso / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 14 de 6.11 Palav estado principal.

Sel MSW bit 146.33

00Falso

11Verdadeiro

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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Nr.

0000h / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação é ativado por 95.20)

Palavra estado LSU6.36

Apresenta o estado da unidade de alimentação.

Consulte ainda a secção Controlo de uma unidade de ali-
mentação (LSU) (página 44).

Grupo de parâmetros 60 Comunicação DDCS. Este parâ-
metro é só de leitura.

1 = Pronto para ligarPronto onb0

1 = Pronto para operar, Ligação CC carregadaPronto funcb1

1 = Operação ativadaRef Prontob2

1 = Está uma falha ativa.Disparob3

ReservadoNão em Usob4

ReservadoNão em Usob5

ReservadoNão em Usob6

1 = Um aviso ativo.Alarmeb7

1 = A unidade de alimentação está a modularA modularb8

1 = Controlo remoto (EXT1 ou EXT2)Remotob9

0 = Controlo local

1 = A tensão da rede de alimentação está OKRede okb10

Selecionável no programa de controlo da alimentaçãoNão em Usob11

Selecionável no programa de controlo da alimentaçãoNão em Usob12

Selecionável no programa de controlo da alimentaçãoA carregar ou Pronto
func

b13

1 = Circuito de carga ativoA carregarb14

0 = Circuito de carga inativo

Selecionável no programa de controlo da alimentaçãoNão em Usob15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000h / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação é ativado por 95.20)

Estadointernomáqui-
na LSU CW

6.39

Exibe a palavra de controlo enviada para a unidade de ali-
mentação da máquina de estado INU-LSU (inversor da
unidade/alimentação).

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = Iniciar carregamentoON/OFFb0

0 = Abrir contactor principal (desligar potência)

0 = Paragem de emergência (Off2)OFF 2b1

0 = Paragem de emergência (Off3)OFF 3b2

1 = Iniciar modulaçãoARRANCARb3

0 = Parar modulação

ReservadoNão em Usob4
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ReservadoNão em Usob5

ReservadoNão em Usob6

0→ 1 = Rearmar uma falha ativa. É requerido um novo co-
mando de arranque após um rearme.

REPORb7

ReservadoNão em Usob8

ReservadoNão em Usob9

ReservadoNão em Usob10

ReservadoNão em Usob11

Ver o parâmetro 6.40 Seleção bit 0 util LSU CW.BIT UTIL 0b12

Ver parâmetro 6.41 Seleção bit 1 util LSU CW.BIT UTIL 1b13

Ver parâmetro 6.42 Seleção bit 2 util LSU CW.BIT UTIL 2b14

Ver parâmetro 6.43 Seleção bit 3 util LSU CW.BIT UTIL 3b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Bit 0 utilizador MCW /
uint32

(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação é ativado por 95.20)

Seleção bit 0 util LSU
CW

6.40

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 12 de 6.39 Estado interno máquina LSU CW para
a unidade de alimentação.

00FALSO

11VERD

2Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 0 utilizador MCW

3Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 1 utilizador MCW

4Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 2 utilizador MCW

5Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 3 utilizador MCW

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Bit 1 utilizador MCW /
uint32

(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação é ativado por 95.20)

Seleção bit 1 util LSU
CW

6.41

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 13 de 6.39 Estado internomáquina LSU CW para
a unidade de alimentação.

00FALSO

11VERD

2Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 0 utilizador MCW

3Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 1 utilizador MCW

4Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 2 utilizador MCW

5Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 3 utilizador MCW

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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Bit 2 utilizador MCW /
uint32

(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação é ativado por 95.20)

Seleção bit 2 util LSU
CW

6.42

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 14 de 6.39 Estado internomáquina LSU CW para
a unidade de alimentação.

00FALSO

11VERD

2Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 0 utilizador MCW

3Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 1 utilizador MCW

4Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 2 utilizador MCW

5Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 3 utilizador MCW

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Bit 3 utilizador MCW /
uint32

(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação é ativado por 95.20)

Seleção bit 3 util LSU
CW

6.43

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 15 de 6.39 Estado internomáquina LSU CW para
a unidade de alimentação.

00FALSO

11VERD

2Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 0 utilizador MCW

3Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 1 utilizador MCW

4Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 2 utilizador MCW

5Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 3 utilizador MCW

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Bit 0 utilizador MCW /
uint32

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 12 da palavra de controlo do Seguidor para os
acionamentos seguidores. (Os bits 0…11 da palavra de
controlo do seguidor são retirados de 6.1 Palav ctrl princi-
pal.)

Seleção seguidor bit
0 util CW

6.45

Ver ainda a secção Funcionalidade mestre/seguidor.

00FALSO

11VERD

2Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 0 utilizador MCW

3Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 1 utilizador MCW

4Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 2 utilizador MCW

5Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 3 utilizador MCW

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Bit 1 utilizador MCW /
uint32

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 13 da palavra de controlo do Seguidor para os
acionamentos seguidores. (Os bits 0…11 da palavra de
controlo do seguidor são retirados de 6.1 Palav ctrl princi-
pal.)

Seleção seguidor bit
1 util CW

6.46

00FALSO

11VERD
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2Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 0 utilizador MCW

3Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 1 utilizador MCW

4Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 2 utilizador MCW

5Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 3 utilizador MCW

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Bit 2 utilizador MCW /
uint32

Seleciona uma fonte de binário 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 são retirados de 6.1 Palav ctrl princi-
pal.)

Seleção seguidor bit
2 util CW

6.47

00FALSO

11VERD

2Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 0 utilizador MCW

3Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 1 utilizador MCW

4Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 2 utilizador MCW

5Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 3 utilizador MCW

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Bit 3 utilizador MCW /
uint32

Seleciona uma fonte de binário 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 são retirados de 6.1 Palav ctrl princi-
pal.)

Seleção seguidor bit
3 util CW

6.48

00FALSO

11VERD

2Bit 12 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 0 utilizador MCW

3Bit 13 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 1 utilizador MCW

4Bit 14 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 2 utilizador MCW

5Bit 15 de 6.1 Palav ctrl principal (página 158).Bit 3 utilizador MCW

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

- / uint16Palavra de estado definida pelo utilizador. Esta palavra
exibe o estado das fontes de binário selecionadas pelos
parâmetros 6.60…6.75.

Palavra estado util 16.50

Este parâmetro é apenas de leitura.

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.60.Estado util bit 0b0

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.61.Estado util bit 1b1

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.62.Estado util bit 2b2

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.63.Estado util bit 3b3

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.64.Estado util bit 4b4

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.65.Estado util bit 5b5

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.66.Estado util bit 6b6

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.67.Estado util bit 7b7
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Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.68.Estado util bit 8b8

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.69.Estado util bit 9b9

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.70.Estado util bit 10b10

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.71.Estado util bit 11b11

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.72.Estado util bit 12b12

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.73.Estado util bit 13b13

Estado da fonte selecionada pelo parâmetro 6.74.Estado util bit 14b14

Estado da fonte selecionada por parâmetro 6.75.Estado util bit 15b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

FALSO / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 0 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 0

6.60

00FALSO

11VERD

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Fora da janela / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 1 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 1

6.61

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 3 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Fora da janela

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Falha paragem
emergência / uint32

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 2 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 2

6.62

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 8 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Falha paragem
emergência

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Magnetizado / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 3 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 3

6.63

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Magnetizado

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Desat Run / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 4 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 4

6.64

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 5 de 6.18 Plav estado inib arranq.Desat Run

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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FALSO / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 5 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 5

6.65

00FALSO

11VERD

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

FALSO / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 6 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 6

6.66

00FALSO

11VERD

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Volta identif termina-
da / uint32

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 7 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 7

6.67

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 0 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Volta identif termina-
da

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Iniciar inibição /
uint32

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 8 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 8

6.68

00Falso

11.Verdadeiro

2Bit 7 de 6.18 Plav estado inib arranq (página 161).Iniciar inibição

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Limitador / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 9 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 9

6.69

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 7 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Limitador

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Controlo binário /
uint32

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 10 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 10

6.70

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 2 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Controlo binário

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Velocidade zero /
uint32

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 11 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 11

6.71

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 0 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Velocidade zero

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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Feedback veloc inter-
na / uint32

Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 12 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 12

6.72

00Falso

11Verdadeiro

2Bit 4 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Feedback veloc inter-
na

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

FALSO / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 13 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 13

6.73

00FALSO

11VERD

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

FALSO / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 14 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 14

6.74

00FALSO

11VERD

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

FALSO / uint32Seleciona uma fonte de binário cujo estado é transmitido
como bit 15 de 6.50 Palavra estado util 1.

Sel palav estado util
1 bit 15

6.75

00FALSO

11VERD

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0000h / uint16Palavra de controlo 1 definida pelo utilizador.Palav controlo util 16.100

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 0

b0

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 1

b1

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 2

b2

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 3

b3

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 4

b4

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 5

b5

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 6

b6

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 7

b7

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 8

b8

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 9

b9
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Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 10

b10

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 11

b11

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 12

b12

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 13

b13

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 14

b14

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
1 bit 15

b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000h / uint16Palavra de controlo 2 definida pelo utilizador.Palav controlo util 26.101

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 0

b0

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 1

b1

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 2

b2

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 3

b3

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 4

b4

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 5

b5

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 6

b6

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 7

b7

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 8

b8

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 9

b9

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 10

b10

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 11

b11

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 12

b12

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 13

b13

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 14

b14

Bit definido pelo utilizador.Sel palav controlo util
2 bit 15

b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Palavra de status do
conversor LSU 1

6.116

Palavra de estado 1 do acionamento recebida da unidade
de alimentação.

Consulte ainda a secção Controlo de uma unidade de ali-
mentação (LSU) (página 44).

Grupo de parâmetros 60 Comunicação DDCS. Este parâ-
metro é só de leitura.

1 = Sinais de Permissão func e Arranque ativo presentes.Ativadob0

1 = Arranque inibidoInterditob1

1 = O acionamento está pronto para funcionarOperação permitidab2

1 = O acionamento está pronto para receber um comando
de arranque

Pronto para iniciarb3

1 = O acionamento está pronto para seguir uma dada re-
ferência

A funcionarb4

1 = O acionamento foi arrancadoIniciadob5

1 = O acionamento está a modular (estado da saída a ser
controlado)

A modularb6

1 = Qualquer limite de operação está ativoLimitadorb7

1 = O acionamento está em controlo localControle localb8

1 = O acionamento está em controlo de redeControle de redeb9

1 = Local de controlo Ext1 ativoExt1 ativab10

1 = Local de controlo Ext2 ativoExt2 ativab11

1 = O contactor de carga está energizado. O estado atual
depende da topologia do hardware ( NA ou NF).

Carregando reléb12

1 = Relé MCB fechadoRelé MCBb13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Palavra de status de
inibição de arranque
LSU

6.118

Esta palavra especifica a fonte da condição de inibição
que está a impedir o arranque da unidade de alimentação.

Consulte ainda a secção Controlo de uma unidade de ali-
mentação (LSU) (página 44).

Grupo de parâmetros 60 Comunicação DDCS. Este parâ-
metro é só de leitura.

Não pronto operarb0

Alter local ctrlb1

Inib SSWb2

Redefinição com fa-
lha

b3

Ativaçãodoarranque
perdido

b4
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Perda ativ funcb5

Reservedb6…8

Carregandosobrecar-
ga

b9

Reservedb10…11

Em Off2b12

Em Off3b13

Inib rearme autob14

Reservedb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Informação sobre o hardware, firmware e programa de
aplicação do acionamento.

Info sistema7

Todos os parâmetros deste grupo são só de leitura.

- / uint16Tipo de acionamento/unidade inversora.ID gama conversor7.3

- / uint32Identificação do firmware.Nome firmware7.4

O formato é AINFX, onde X indica o tipo da unidade de
controlo

(2 ou B = BCU-x2, 6 ou C = ZCU-12/14).

- / uint32Número da versão de firmware.Versão firmware7.5

O formato éA.BB.C.D, ondeA= versãoprincipal, B = versão
secundária, C =patch (ie. códigoda variante de firmware),
D = 0.

- / uint32Nome do pacote de carregamento de firmware.A carregar nome pa-
cote

7.6

O formato é AINLX, onde X indica o tipo da unidade de
controlo (2 = BCU-x2, 6 = ZCU-12/14).

- / uint32Número da versão do pacote de carregamento do
firmware. Ver parâmetro 7.5.

A carregar versãopa-
cote

7.7

- / uint32Número da versão de firmware bootloader.Versão bootloader7.8

- / uint32Carga do microprocessador em percentagem.Utilização CPU7.11

1 = 1 percentagem / 1
= 1 percentagem

Carga microprocessador.0...100 percentagem

- / uint16Número da versão da lógica da unidade de potência.Númeroversão lógica
PU

7.13

O valor de FFFF indica que os números da versão das uni-
dades de potência ligadas emparalelo são diferentes. Ver
a informaçãodoacionamentonaconsoladeprogramação.

- / uint32Nome de versão da lógica FPGA da unidade de controlo.Nomede versão lógi-
ca FPGA

7.14

- / uint16Número de versão da lógica FPGA da unidade de controlo.Númeroversão lógica
FPGA

7.15

- / uint16(Apenas visível com opção +N8010 [programabilidade
aplicação])

Estado 1 ambiente
aplicação

7.21

Exibequais as tarefasdoprogramadeaplicaçãoqueestão
a funcionar.

Consultar, Drive (IEC 61131-3) application programming
manual (3AUA0000127808 [Inglês]).

1 = Pré-tarefa a funcionar.Pre tarefab0

1 = Tarefa 1 a funcionar.Tarefa aplic1b1

1 = Tarefa 2 a funcionar.Tarefa aplic2b2

1 = Tarefa 3 a funcionar.Tarefa aplic3b3

Reservedb4…14

1 = Monitorização de tarefas ativa.Monit tarefab15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16(Apenas visível com opção +N8010 [programabilidade
aplicação])

Estado 2 ambiente
aplicação

7.22

Exibe o estado das aberturas no programa de aplicação.

Consultar, Drive (IEC 61131-3) application programming
manual (3AUA0000127808 [Inglês]).

Estado da abertura 1 no programa de aplicação.Abertura1b0

Estado da abertura 2 no programa de aplicação.Abertura2b1

Estado da abertura 3 no programa de aplicação.Abertura3b2

Estado da abertura 4 no programa de aplicação.Abertura4b3

Estado da abertura 5 no programa de aplicação.Abertura5b4

Estado da abertura 6 no programa de aplicação.Abertura6b5

Estado da abertura 7 no programa de aplicação.Abertura7b6

Estado da abertura 8 no programa de aplicação.Abertura8b7

Estado da abertura 9 no programa de aplicação.Abertura9b8

Estado da abertura 10 no programa de aplicação.Abertura10b9

Estado da abertura 11 no programa de aplicação.Abertura11b10

Estado da abertura 12 no programa de aplicação.Abertura12b11

Estado da abertura 13 no programa de aplicação.Abertura13b12

Estado da abertura 14 no programa de aplicação.Abertura14b13

Estado da abertura 15 no programa de aplicação.Abertura15b14

Estado da abertura 16 no programa de aplicação.Abertura16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint32(Apenas visível com opção +N8010 [programabilidade
aplicação])

Nome aplicação7.23

Asprimeiras cinco letrasASCII donomedadoaoprograma
de aplicação na ferramenta de programação. O nome
completo é visível em Info do sistema na consola de pro-
gramação ou na ferramenta Drive Composer PC.

_N/A_ = Nenhum.

- / uint32(Apenas visível com opção +N8010 [programabilidade
aplicação])

Versão aplicação7.24

Número da versão do programa de aplicação dado ao
programa de aplicação na ferramenta de programação.
Também visível em Info sistema na consola de progra-
mação ou na ferramenta Drive Composer PC.

- / uint32As primeiras cinco letras ASCII do nome dado ao pacote
de personalização. O nome completo é visível em Info do
sistema na consola de programação ou na ferramenta
Drive Composer PC.

Nome pacote custo-
mização

7.25

_N/A_ = Nenhum.

- / uint32Número da versão do pacote de personalização. Também
visível em Info sistema na consola de programação ou na
ferramenta Drive Composer PC.

Versãopacote custo-
mização

7.26
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0000h / uint16Apresenta o estado do programa adaptativo.Estado programa
adaptativo

7.30

Consulte a secção Programação adaptativa (página 31).

1 = Programa adaptativo inicializadoInicializadob0

1 = O programa adaptativo está a ser editadoA editarb1

1 = A edição do programa adaptativo terminouEdição efetuadab2

1 = Programa adaptativo em execuçãoA funcionarb3

Reservedb4…13

ReservadoAlteração estadob14

1 = Erro no programa adaptativoEm falhab15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32(Apenas visível com opção +N8010 [programabilidade
aplicação])

Pico de uso da Cpu
da aplicação IEC

7.40

Apresentaopicodecargadomicroprocessadorprovocado
pelo programa de aplicação. Este parâmetro pode, por
exemplo, ser usadopara verificar o efeito de umadetermi-
nada funcionalidade do programa de aplicação na carga
CPU.

O valor está em percentagem de uma cota interna.

Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.

10 = 1 percentagem /
10 = 1 percentagem

Pico de carga do microprocessador provocado pelo pro-
grama de aplicação.

0.0 ... 100.0 percenta-
gem

- / real32(Apenas visível com opção +N8010 [programabilidade
aplicação])

Média de carga da
Cpu da aplicação IEC

7.41

Apresenta a média de carga do microprocessador provo-
cado pelo programa de aplicação. O valor está empercen-
tagem de uma cota interna.

10 = 1 percentagem /
10 = 1 percentagem

Média de carga do microprocessador provocado pelo
programa de aplicação.

0.0 ... 100.0 percenta-
gem

- / uint16Exibe o tipo de módulo detetado na ranhura 1 da unidade
de controlo do acionamento.

Módulo da opção do
compartimento 1

7.51

- / uint16Exibe o tipo demódulo detetado na ranhura 2 da unidade
de controlo do acionamento.

Módulo da opção do
compartimento 2

7.52

- / uint16Exibe o tipo demódulo detetado na ranhura 3 da unidade
de controlo do acionamento.

Módulo da opção do
compartimento 3

7.53

0 / uint16Exibeo versão lógicaFPGAdemódulodetetadona ranhura
1 da unidade de controlo do acionamento.

Ranhura 1 versão lógi-
ca do módulo

7.54

A versão lógica é detetada paramódulos opcionais DDCS,
por exemplo, módulos de codificador FEN (FEN-01, FEN-
11, FEN-21, FEN-31) e módulos E/S (FIO-11, FDIO-01, FAIO-
01).

1 = 1Versão lógica do módulo detetado na ranhura 1.0000…FFFFh

- / uint16Exibeoversãodosoftwaredemódulodetetadona ranhura
1 da unidade de controlo do acionamento.

Ranhura 1 versão
software do módulo

7.55
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0 / uint16Exibeo versão lógicaFPGAdemódulodetetadona ranhura
2 da unidade de controlo do acionamento.

Ranhura2versão lógi-
ca do módulo

7.56

A versão lógica é detetada paramódulos opcionais DDCS,
por exemplo, módulos de codificador FEN (FEN-01, FEN-
11, FEN-21, FEN-31) e módulos E/S (FIO-11, FDIO-01, FAIO-
01).

1 = 1Versão lógica do módulo detetado na ranhura 2.0000…FFFFh

- / uint16Exibeoversãodosoftwaredemódulodetetadona ranhura
2 da unidade de controlo do acionamento.

Ranhura 2 versão
software do módulo

7.57

0 / uint16Exibeo versão lógicaFPGAdemódulodetetadona ranhura
3 da unidade de controlo do acionamento.

Ranhura3versão lógi-
ca do módulo

7.58

A versão lógica é detetada paramódulos opcionais DDCS,
por exemplo, módulos de codificador FEN (FEN-01, FEN-
11, FEN-21, FEN-31) e módulos E/S (FIO-11, FDIO-01, FAIO-
01).

1 = 1Versão lógica do módulo detetado na ranhura 3.0000…FFFFh

- / uint16Exibeoversãodosoftwaredemódulodetetadona ranhura
3 da unidade de controlo do acionamento.

Ranhura 3 versão
software do módulo

7.59

- / uint32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Nome do pacote de
carga LSU

7.106

Nome do pacote de carga do firmware da unidade de ali-
mentação.

- / uint32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Versão do pacote de
carga LSU

7.107

Número de versão do pacote de carga do firmware da
unidade de alimentação.
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Configuração das entradas digitais e saídas a relé.DI,RO Standard10

- / uint16Apresenta o estado elétrico das entradas digitais DIIL e
ED6…ED1.Os atrasosde ativação/desativaçãodas entra-

Estado DI10.1

das (se forem especificados) são ignorados. Pode ser de-
finido um tempo de filtragem pelo parâmetro 10.51 DI
tempo de filtro.

Osbits0…5 refletemoestadodeED1…ED6; obit 15 reflete
o estado da entrada DIIL. Exemplo: 1000000000010011b
=DIIL, ED5, ED2 eED1 estãoON, ED3, ED4eED6estãoOFF.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / uint16Apresenta o estadodas entradasdigitaisDIIL e ED6…ED1.
Esta palavra é atualizada apenas depois dos atrasos de

Estado atraso DI10.2

ativação/desativação (seespecificados). Podeserdefinido
um tempo de filtragem pelo parâmetro 10.51 DI tempo de
filtro.

Osbits0…5 refletemoestadodeED1…ED6; obit 15 reflete
o estado de atrasado da entrada DIIL.

Este parâmetro é apenas de leitura.

0000h / uint16Osestadoelétricosdas entradasdigitais podemser ultra-
passadospor ex. para finalidadesde teste. É disponibiliza-

Seleção força DI10.3

do um bit no parâmetro 10.4 Dados força DI para cada
entrada digital e o seu valor é aplicado sempre que o bit
correspondente neste parâmetro é 1.

1 = Forçar ED1 para o valor do bit 0 do parâmetro 10.4 Da-
dos força DI.

DI1b0

1 = Forçar ED2 para o valor do bit 1 do parâmetro 10.4 Da-
dos força DI.

DI2b1

1 = Forçar ED3 para o valor do bit 2 do parâmetro 10.4 Da-
dos força DI.

DI3b2

1 = Forçar ED4 para o valor do bit 3 do parâmetro 10.4 Da-
dos força DI.

DI4b3

1 = Forçar ED5 para o valor do bit 4 do parâmetro 10.4 Da-
dos força DI.

DI5b4

1 = Forçar ED6 para o valor do bit 5 do parâmetro 10.4 Da-
dos força DI.

DI6b5

Reservedb6…14

1 = Forçar DIIL para o valor do bit 15 do parâmetro 10.4
Dados força DI.

DIILb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Contémos valores aqueas entradasdigitais são forçadas
quando selecionadas por 10.3 Seleção força DI.

Dados força DI10.4

Obit 0 é o valor forçadopara ED1; o bit 15 é o valor forçado
para a entrada DIIL.
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0.0 s / uint32Define o atraso de ativação para a entrada digital ED1.Atraso ON DI110.5

Estado
ED*

**Estado
atrasado

ED

tOn tOff tOn tOff Tempo

1

0

1

0

tOn = 10.5 Atraso ON DI1

tOff = 10.6 Atraso OFF DI1

*Estadoelétricoda entradadigital. Indicadopor 10.1 Esta-
do DI.

** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para ED1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso de desativação para a entrada digital ED1.
Ver parâmetro 10.5 Atraso ON DI1.

Atraso OFF DI110.6

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para ED1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso de ativação para a entrada digital ED2.Atraso ON DI210.7

Estado
ED*

**Estado
atrasado

ED

tOn tOff tOn tOff Tempo

1

0

1

0

tOn = 10.7 Atraso ON DI2

tOff = 10.8 Atraso OFF DI2

*Estadoelétricoda entradadigital. Indicadopor 10.1 Esta-
do DI.

** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para ED2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso de desativação para a entrada digital ED2.
Ver parâmetro 10.7 Atraso ON DI2.

Atraso OFF DI210.8

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para ED2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso de desativação para a entrada digital ED3.Atraso ON DI310.9

Estado
ED*

**Estado
atrasado

ED

tOn tOff tOn tOff
Tempo

1

0

1

0

tOn = 10.9 Atraso ON DI3

tOff = 10.10 Atraso OFF DI3

*Estadoelétricoda entradadigital. Indicadopor 10.1 Esta-
do DI.

** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.
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10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para ED3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso de desativação para a entrada digital ED3.
Ver parâmetro 10.9 Atraso ON DI3.

Atraso OFF DI310.10

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para ED3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso de ativação para a entrada digital ED4.Atraso ON DI410.11

Estado
ED*

**Estado
atrasado

ED

tOn tOff tOn tOff
Tempo

1

0

1

0

tOn = 10.11 Atraso ON DI4

tOff = 10.12 Atraso OFF DI4

*Estadoelétricoda entradadigital. Indicadopor 10.1 Esta-
do DI.

** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para ED4.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso dedesativaçãopara a entrada digital ED4.
Ver parâmetro 10.11 Atraso ON DI4.

Atraso OFF DI410.12

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para ED4.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso de ativação para a entrada digital ED5.Atraso ON DI510.13

Estado
ED*

**Estado
atrasado

ED

tOn tOff tOn tOff Tempo

1

0

1

0

tOn = 10.13 Atraso ON DI5

tOff = 10.14 Atraso OFF DI5

*Estadoelétricoda entradadigital. Indicadopor 10.1 Esta-
do DI.

** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para ED5.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso de desativação para a entrada digital ED5.
Ver parâmetro 10.13 Atraso ON DI5.

Atraso OFF DI510.14

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para ED5.0.0 ... 3000.0 s
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0.0 s / uint32Define o atraso dedesativaçãopara a entrada digital ED6.Atraso ON DI610.15

Estado
ED*

**Estado
atrasado

ED

tOn tOff tOn tOff Tempo

1

0

1

0

tOn = 10.15 Atraso ON DI6

tOff = 10.16 Atraso OFF DI6

*Estadoelétricoda entradadigital. Indicadopor 10.1 Esta-
do DI.

** Indicado por 10.2 Estado atraso DI.

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para ED6.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso dedesativaçãopara a entrada digital ED6.
Ver parâmetro 10.15 Atraso ON DI6.

Atraso OFF DI610.16

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para ED6.0.0 ... 3000.0 s

- / uint16Estado das saídas a relé SR8…SR1. Exemplo: 00000001b
= SR1 está energizada, SR2…SR8 estão desenergizadas.

Estado RO10.21

Pronto func; 10.01 b3
(-1) (95.20 b2); 35.105
b1 (95.20 b6); 06.16 b6
(95.20 b9) / uint32

Seleciona umsinal do acionamentopara ser ligadoà saída
a relé SR1.

Fonte RO110.24

0Saída não energizada.Não energizado

1Saída energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Pronto func

4Bit 0 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ativo

5Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Iniciado

6Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).A funcionar

8Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Ref pronto

9Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (página 159).No setpoint

10Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Inverso

11Bit 0 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Veloc zero

12Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Acima limite

13Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Aviso

14Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha

15Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Pedido arranque

22Bit 0 de 44.1 Estado ctrl travão (página 410).Abrir comandotravão

23Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ext2 ativa

24Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Controlo remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 1
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34Bit 1 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit9

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.0 s / uint32Define o atraso de ativação para a saída a relé SR1.Atraso ON RO110.25

Estado da fonte
selecionada

Estado SR

tOn tOff tOfftOn Tempo

1

0
1

0

tOn = 10.25 Atraso ON RO1

tOff = 10.26 Atraso OFF RO1

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para SR1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso de desativação para a saída a relé SR1. Ver
parâmetro 10.25 Atraso ON RO1.

Atraso OFF RO110.26

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para SR1.0.0 ... 3000.0 s

A funcionar (95.20 b3)
/ uint32

Seleciona umsinal do acionamentopara ser ligadoà saída
a relé SR2.

Fonte RO210.27

0Saída não energizada.Não energizado

1Saída energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Pronto func

4Bit 0 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ativo

5Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Iniciado

6Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).A funcionar

8Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Ref pronto

9Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (página 159).No setpoint

10Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Inverso

11Bit 0 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Veloc zero

12Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Acima limite

13Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Aviso

14Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha

15Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha (-1)
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Seleção

Nr.

16Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Pedido arranque

22Bit 0 de 44.1 Estado ctrl travão (página 410).Abrir comandotravão

23Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ext2 ativa

24Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Controlo remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit9

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.0 (95.20 b3) s /
uint32

Define o atraso de ativação para a saída a relé SR2.

Estado da fonte
selecionada

Estado SR

tOn tOff tOfftOn

1

0

0

1

Tempo

Atraso ON RO210.28

tOn = 10.28 Atraso ON RO2

tOff = 10.29 Atraso OFF RO2

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para SR2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 (95.20 b3) s /
uint32

Define o atraso de desativação para a saída a relé SR2. Ver
parâmetro 10.28 Atraso ON RO2.

Atraso OFF RO210.29

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para SR2.0.0 ... 3000.0 s

Falha (-1) / uint32Seleciona umsinal do acionamentopara ser ligadoà saída
a relé SR3.

Fonte RO310.30

0Saída não energizada.Não energizado

1Saída energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Pronto func

4Bit 0 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ativo

5Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Iniciado

6Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).A funcionar

8Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Ref pronto

9Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (página 159).No setpoint

10Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Inverso
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Nr.

11Bit 0 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Veloc zero

12Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Acima limite

13Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Aviso

14Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha

15Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Pedido arranque

22Bit 0 de 44.1 Estado ctrl travão (página 410).Abrir comandotravão

23Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ext2 ativa

24Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Controlo remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit9

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.0 s / uint32Define o atraso de ativação para a saída a relé SR3.Atraso ON RO310.31

Estado da fonte
selecionada

Estado SR

Tempo

1

0
1

0

tOn tOntOff tOff

tOn = 10.31 Atraso ON RO3

tOff = 10.32 Atraso OFF RO3

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para SR3.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Define o atraso de desativação para a saída a relé SR3. Ver
parâmetro 10.31 Atraso ON RO3.

Atraso OFF RO310.32

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para SR3.0.0 ... 3000.0 s

10.0 ms / uint32Define um tempo define um tempo de filtro para os parâ-
metros 10.1 Estado DI e 10.2 Estado atraso DI.

DI tempo de filtro10.51

Denotarqueesteparâmetronão temqualquerefeitosobre
os valores ED forçados definidos pelos parâmetros 10.3 e
10.4.

10 = 1 ms / 10 = 1 msTempo de filtro para 10.1 e 10.2.0.3 ... 100.0 ms

Rápido / uint16Selecionaonível de tempodecomunicaçãodeE/Spadrão.Seleção de nível de
tempo ES

10.90
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DescriçãoNome / Gama /
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500Nível de tempo E/S standard 500 us.Rápido

2000Nível de tempo E/S standard 2 ms.Normal

- / uint16Parâmetro de armazenamento para saídas a relé e entra-
das/saídas digitais, por ex., através da interface de field-
bus integrada.

RO/DIO palav ctrl10.99

Para controlar as saídas a relé (SR) e as entradas/saídas
digitais (ESD) do acionamento, enviar uma palavra de
controlo comasatribuiçõesbit exibidaabaixo comodados
E/S Modbus. Definir o parâmetro de seleção de destino
desses dados específicos (58.101…58.124) para RO/DIO
palav controlo. Noparâmetrode seleçãode fonteda saída
pretendida, selecionar o bit apropriado desta palavra.

Bit de origem para a saída de relé SR1. Ver o parâmetro
10.24.

RO1b0

Bit de origem para a saída de relé SR2. Ver o parâmetro
10.27.

RO2b1

Bit de origem para a saída de relé SR3. Ver o parâmetro
10.30.

RO3b2

Reservedb3…7

Bits fontepara a entrada/saídadigital ESD1 (ver oparâme-
tro 11.6).

DIO1b8

Bits fontepara aentrada/saídadigital ESD2 (ver oparâme-
tro 11.10.

DIO2b9

Reservedb10…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Configuraçãode entradas/saídasdigitais e entradas/saí-
das de frequência.

DIO, FI, FO Standard11

- / uint16Apresenta o estado das entradas/saídas digital ESD2 e
ESD1.

Estado DIO11.1

Atrasosdeativação/desativação (se foremespecificados)
são ignorados. Pode ser definido um tempo de filtragem
(para modo de entrada) pelo parâmetro 11.81 DIO tempo
de filtro.

Exemplo: 0010 = ESD2 está ON, ESD1 está OFF.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / uint16Apresenta o estado atrasado das entradas/saídas digital
ESD2 e ESD1. Esta palavra é atualizada apenas depois dos

Estado atraso DIO11.2

atrasosde ativação/desativação (se especificados). Pode
ser definido um tempo de filtragem (paramodo de entra-
da) pelo parâmetro 11.81 DIO tempo de filtro.

Exemplo: 0010 = ESD2 está ON, ESD1 está OFF.

Este parâmetro é apenas de leitura.

Saída / uint16Seleciona se ESD1 é usada como saída ou entrada digital
ou uma entrada de frequência.

Função DIO111.5

0ESD1 é usada como uma saída digital.Saída

1ESD1 é usada como uma entrada digital.Entrada

2ESD1 é usada como uma entrada de frequência.Frequência

Pronto func / uint32Selecionaumsinal doacionamentopara ser ligadoàentra-
da/saída digital ESD1 quando o parâmetro 11.5 Função
DIO1 está ajustado para Saída.

Fonte saída DIO111.6

0Saída não energizada.Não energizado

1Saída energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Pronto func

4Bit 0 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ativo

5Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Iniciado

6Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).A funcionar

8Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Ref pronto

9Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (página 159).No setpoint

10Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Inverso

11Bit 0 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Veloc zero

12Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Acima limite

13Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Aviso

14Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha

15Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Pedido arranque

22Bit 0 de 44.1 Estado ctrl travão (página 410).Abrir comandotravão

23Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ext2 ativa
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Nr.

24Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Controlo remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit9

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.0 s / uint32Define o atraso de ativação para a entrada/saída digital
ESD1 (quando usada como uma saída ou entrada digital).

Atraso ON DIO111.7

*Estado
ESD

* Estado
ESD

atrasado

tOn tOff tOn tOff

1

0

0

1

Tempo

tOn = 11.7 Atraso ON DIO1

tOff = 11.8 Atraso OFF DIO1

*Estado elétrico de ESD (emmodo entrada) ou estado da
fonte selecionada (emmodosaída). Indicadopor 11.1 Esta-
do DIO.

** Indicado por 11.2 Estado atraso DIO.

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para ESD1.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Defineoatrasodedesativaçãoparaaentrada/saídadigital
ESD1 (quando usada como uma saída ou entrada digital).
Ver parâmetro 11.7 Atraso ON DIO1.

Atraso OFF DIO111.8

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para ESD1.0.0 ... 3000.0 s

Saída / uint16Seleciona se ESD2 é usada como saída ou entrada digital
ou uma saída de frequência.

Função DIO211.9

0ESD2 é usada como uma saída digital.Saída

1ESD2 é usada como uma entrada digital.Entrada

2ESD2 é usada como uma saída de frequência.Frequência

A funcionar / uint32Selecionaumsinal doacionamentopara ser ligadoàentra-
da/saída digital ESD2 quando o parâmetro 11.9 Função
DIO2 está ajustado para Saída.

Fonte saída DIO211.10

0Saída não energizada.Não energizado

1Saída energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Pronto func
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Nr.

4Bit 0 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ativo

5Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Iniciado

6Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).A funcionar

8Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Ref pronto

9Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (página 159).No setpoint

10Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Inverso

11Bit 0 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Veloc zero

12Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Acima limite

13Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Aviso

14Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha

15Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Pedido arranque

22Bit 0 de 44.1 Estado ctrl travão (página 410).Abrir comandotravão

23Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ext2 ativa

24Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Controlo remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit9

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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Nr.

0.0 s / uint32Define o atraso de ativação para a entrada/saída digital
ESD2 (quando usada como uma saída ou entrada digital).

Atraso ON DIO211.11

*Estado
ESD

* Estado
ESD

atrasado

tOn tOff tOn tOff

1

0

0

1

Tempo

tOn = 11.11 Atraso ON DIO2

tOff = 11.12 Atraso OFF DIO2

*Estado elétrico de ESD (emmodo entrada) ou estado da
fonte selecionada (emmodosaída). Indicadopor 11.1 Esta-
do DIO.

** Indicado por 11.2 Estado atraso DIO.

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso ativação para ESD2.0.0 ... 3000.0 s

0.0 s / uint32Defineoatrasodedesativaçãoparaaentrada/saídadigital
ESD2 (quando usada como uma saída ou entrada digital).
Ver parâmetro 11.11 Atraso ON DIO2.

Atraso OFF DIO211.12

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso desativação para ESD2.0.0 ... 3000.0 s

- / real32Exibe o valor da entrada de frequência 1 (através de ESD1
quando é usada como uma entrada de frequência) antes
de escalar. Ver parâmetro 11.42 Ent freq 1 min.

Ent freq valor atual 111.38

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzValor não escalado da entrada de frequência 1.0...16000 Hz

- / real32Exibe o valor da entrada de frequência 1 (através de ESD1
quando é usada como uma entrada de frequência) depois
de escalar. Ver parâmetro 11.42 Ent freq 1 min.

Ent freq 1 escalada11.39

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor escalado da entrada de frequência 1.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid
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Seleção
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0 Hz / real32Define o mínimo para a entrada de frequência a chegar à
entrada de frequência 1 (ESD1 quando a mesma é usada
como uma entrada de frequência).

Ent freq 1 min11.42

O sinal de frequência recebido (11.38 Ent freq valor atual
1) é escalado para umsinal interno (11.39 Ent freq 1 escala-
da) pelos parâmetros 11.42…11.45 como se segue:

11.39

fin (11.38 )
11.42 11.43

11.45

11.44

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzFrequência mínima ou entrada de frequência 1 (ESD1).0...16000 Hz

16000 Hz / real32Defineomáximoaentradade frequência a chegar à entra-
da de frequência 1 (ESD1 quando a mesma é usada como
uma entrada de frequência).

Ent freq 1 max11.43

Ver parâmetro 11.42 Ent freq 1 min.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzFrequênciamáximapara a entradade frequência 1 (ESD1).0...16000 Hz

0.000 SemUnid /
real32

Define o valor que énecessário para corresponder interna-
mente ao mínimo da entrada de frequência definido pelo
parâmetro 11.42 Ent freq 1 min. Consultar o diagrama no
parâmetro 11.42 Ent freq 1 min.

Ent freq 1 escalada11.44

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor correspondente aomínimodaentradade frequência
1.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) SemUnid /
real32

Define o valor que énecessário para corresponder interna-
mente ao mínimo da entrada de frequência definido pelo
parâmetro 11.43 Ent freq 1 max. Consultar o diagrama no
parâmetro 11.42 Ent freq 1 min.

Ent freq 1 escalada11.45

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor correspondenteaomáximodaentradade frequência
1.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / real32Apresenta o valor da saída de frequência 1 depois de esca-
lar. Ver parâmetro 11.58 Saída freq 1 src min.

Valor atual saída freq
1

11.54

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzValor da saída de frequência 1.0...16000 Hz

Veloc motor usada /
uint32

Seleciona um sinal a ser ligado à saída de frequência 1.Fonte saída freq 111.55

0NenhumZero

11.1 Veloc motor usada (página 138).Velocidade motor
usada
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31.6 Frequência saída (página 138).Frequência saída

41.7 Corrente motor (página 138).Corrente motor

61.10 Binário motor (página 138).Binário motor

71.11 Tensão CC (página 139).Tensão CC

81.14 Potência saída (página 139).Saída pot inu

1023.1 Ent rampa ref veloc (página 281).Ent rampa ref veloc

1123.2 Saída rampa ref veloc (página 281).Saída rampa ref veloc

1224.1 Ref veloc usada (página 288).Ref veloc usada

1326.2 Ref binário usada (página 307).Ref binário usada

1428.2 Saída rampa ref frequência (página 316).Ref freq usada

1640.1 Valor atual processo PID (página 390).Saída processo PID

1740.2 Feedback valor atual (página 390).Fbk processo PID

1840.3 Setpoint valor atual (página 390).Processo PID atual

1940.4 Desvio valor atual (página 390).Desv processo PID

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]
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0.000 SemUnid /
real32

Define o valor real do sinal (selecionado pelo parâmetro
11.55 Fonte saída freq 1 e mostrado pelo parâmetro 11.54
Valor atual saída freq 1) que corresponde ao valor mínimo
da saída de frequência 1 (definido pelo parâmetro 11.60
Saída freq 1 src min).

Saída freq 1 src min11.58

fout(11.54 )

11.61

11.60

11.58 11.59 Sinal (real)
selecionado
pelo par.
11.55

fout(11.54 )

11.61

11.60

11.59 11.58 Sinal (real)
selecionado
pelo par.
11.55

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real do sinal correspondente ao valor mínimo da
saída de frequência 1.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) SemUnid /
real32

Define o valor real do sinal (selecionado pelo parâmetro
11.55 Fonte saída freq 1 e mostrado pelo parâmetro 11.54
Valor atual saída freq 1) que corresponde ao valormáximo
da saída de frequência 1 (definido pelo parâmetro 11.61
Saída freq 1 src max). Ver parâmetro 11.58 Saída freq 1 src
min.

Saída freq 1 src max11.59

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real do sinal correspondente ao valor máximo da
saída de frequência 1.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

0 Hz / real32Define o valor mínimo para a saída de frequência 1. Ver
diagramas no parâmetro 11.58 Saída freq 1 src min.

Saída freq 1 src min11.60

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzValor mínimo da saída de frequência 1.0...16000 Hz

16000 Hz / real32Define o valor máximo para a saída de frequência 1. Ver
diagramas no parâmetro 11.58 Saída freq 1 src min.

Saída freq 1 src max11.61

1 = 1 Hz / 1 = 1 HzValor máximo da saída de frequência 1.0...16000 Hz
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10.0 ms / uint32Define um tempo de filtro para os parâmetros 11.1 Estado
DIO e 11.2 Estado atraso DIO. O tempo de filtragem afeta
apenas as ESD que estão emmodo de entrada.

DIO tempo de filtro11.81

10 = 1 ms / 10 = 1 msTempo de filtragem para 11.1.0.3 ... 100.0 ms
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Configuração das entradas analógicas padrão.AI Standard12

S/ação / uint16Dispara a função de sintonização da entrada analógica.AI sint12.1

Liga o sinal à entrada e seleciona a funçãode sintonização
apropriada.

0A sintonização EA não está ativa.S/ação

1O valor do sinal de corrente da entrada analógica EA1 é
definido comovalormínimodeEA1 noparâmetro 12.17 AI1
min. O valor reverte automaticamente para S/ação

AI1 sint min

2Ovalor atual do sinal de correntedaentradaanalógicaEA1
é definido como valor máximo de EA1 no parâmetro 12.18
AI1 max. O valor reverte automaticamente para S/ação.

AI1 sint max

3Ovalor atual do sinal de corrente da entrada analógica EA2
é definido como valor mínimo de EA2 no parâmetro 12.27
AI2 min. O valor reverte automaticamente para S/ação.

AI2 sint min

4Ovalor atual do sinal de corrente da entrada analógica EA2
é definido como valor máximo de EA2 no parâmetro 12.28
AI2 max. O valor reverte automaticamente para S/ação.

AI2 sint max

Nenhuma ação /
uint16

Seleciona como reage o acionamento quando um sinal de
entrada analógica sai dos limites mínimos e/oumáximos
especificados para a entrada.

Função supervisãoAI12.3

A supervisão aplica uma margem de 0,5 V ou 1,0 mA aos
limites. Por exemplo, se o limite máximo para a entrada é
7.000 V, a supervisão do limite máximo é ativada a 7.500
V.

As entradas e os limites a serem observados são selecio-
nados pelo parâmetro 12.4 Seleção supervisão AI.

Nota: A supervisão do sinal de entrada analógica está ativa
apenas quando
• a entrada analógica é definida como a fonte (usando a

seleção de escala EA1 ou EA2) no parâmetro 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 está a ser usada como fonte ativa, ou

• a supervisãoé forçadausandooparâmetro 12.5AI força
de supervisão.

0Nenhuma ação é tomada.Nenhuma ação

1O acionamento dispara 80A0 Supervisão EA.Falha

2Oacionamentogera umavisoA8A0AvisoEAsupervisiona-
da.

Aviso

3O acionamento gera um aviso (A8A0 Aviso EA supervisio-
nada) e fixa a velocidade (ou a frequência) no nível a que

Última velocidade

oacionamentoestavaa funcionar. A velocidade/frequência
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 comunicação.
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4O acionamento gera um aviso (A8A0 Aviso EA supervisio-
nada) e ajusta a velocidadepara a velocidadedefinidapelo
parâmetro 22.41 Ref veloc segura (ou 28.41 Ref freq segura
quando a referência de frequência está a ser usada).

Ref veloc segura

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

- / uint16Especifica os limites da entrada analógica para serem su-
pervisionados. Ver oparâmetro 12.3 FunçãosupervisãoAI.

SeleçãosupervisãoAI12.4

1 = Supervisão de limite mínimo de EA1 ativa.AI1 < MINb0

1 = Supervisão de limite máximo de EA1 ativa.AI1 > MAXb1

1 = Supervisão de limite mínimo de EA2 ativa.AI2 < MINb2

1 = Supervisão de limite máximo de EA2 ativa.AI2 > MAXb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0000 0000b / uint16Ativa a supervisão da entrada analógica separadamente
para cada local de controlo (ver a secçãoControlo local vs.
controlo externo (página 23)).

AI força de super-
visão

12.5

O parâmetro é primeiramente destinado para supervisão
da entrada analógica quando está ligada ao programa de
aplicação e não selecionada como uma fonte de controlo
por parâmetros do acionamento.

1 = Supervisão EA1 ativa quando EXT1 está a ser usada.AI1 Saída 1b0

1 = Supervisão EA1 ativa quando EXT2 está a ser usada.AI1 Saída 2b1

1 = Supervisão EA1 ativa quando o controlo local está a ser
usado.

AI1 Localb2

Reservedb3

1 = Supervisão EA2 ativa quando EXT1 está a ser usada.AI2 Saída 1b4

1 = Supervisão EA2 ativa quando EXT2 está a ser usada.AI2 Saída 2b5

1 = Supervisão EA2 ativa quandoo controlo local está a ser
usado.

AI2 Localb6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000 0000b…0111
0111b

- / real32Apresenta o valor da entrada analógica EA1 emmA ou V
(dependendo da entrada estar ajustada para corrente ou
tensão por um ajuste de hardware).

Valor atual AI112.11

Este parâmetro é apenas de leitura.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor da entrada analógica EA1.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

- / real32Apresenta o valor da entrada de frequência EA1 depois de
escalar. Ver os parâmetros 12.19 AI1 esc a AI1 min e 12.20
AI1 esc a AI1 max.

Valor escalado AI112.12

Este parâmetro é apenas de leitura.
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Nr.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor escalado da entrada analógica EA1.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

V / uint16Seleciona a unidadepara as leituras e ajustes relacionados
com a entrada analógica EA1.

Seleção unidade AI112.15

Nota: Este ajuste deve corresponder ao ajuste do hardware
na unidade de controlo do acionamento (veja o manual de
hardware do acionamento). É necessário reiniciar a carta de
controlo (regulando a potência ou através do parâmetro
96.8 Reinicio carta de control) para validar as alterações nos
ajustes do hardware.

2Volts.V

10Miliamperes.mA

0.100 s / real32Define a constante de tempo de filtro para a entrada
analógica EA1.

Tempo filtro AI112.16

Sinal não
filtrado

Sinal filtrado

%

t

100

63

T

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (passo)

O = saída de filtro

t = tempo

T = constante tempo de filtro

Nota:Osinal tambémé filtradodevidoaohardwaredo inter-
face do sinal (aproximadamente 0,25 ms de constante de
tempo). Não pode ser alterado com um parâmetro.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tempo de filtro0.000 ... 30.000 s

0.000mAouV/ real32Define o valor mínimo para a entrada analógica EA1.AI1 min12.17

Define o valor real enviado para o acionamento quando o
sinal analógico da instalação é regulado para o seu ajuste
mínimo.

Ver também o parâmetro 12.1 AI sint.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor mínimo de EA1.-22.000 ... 22.000 mA
ou V
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20.000 mA ou V /
real32

Define o valor máximo para a entrada analógica EA1.

Define o valor real enviado para o acionamento quando o
sinal analógico da instalação é regulado para o seu ajuste
máximo.

AI1 max12.18

Ver também o parâmetro 12.1 AI sint.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor máximo de EA1.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

0.000 SemUnid /
real32

Define o valor interno real que corresponde ao valor da
entrada analógica EA1 mínimo definido pelo parâmetro
12.17 AI1min. (A alteração das definições de polaridade de
12.19 e 12.20pode inverter efetivamente a entrada analógi-
ca.)

AI1 esc a AI1 min12.19

EAescalada

(12.12 )

EAent

(12.11 )

12.20

12.17

12.18

12.19

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real correspondente ao valor mínimo de EA1.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) SemUnid /
real32

Define o valor interno real que corresponde ao valor da
entrada analógica EA1 mínimo definido pelo parâmetro
12.18 AI1 max. Ver o diagrama no parâmetro 12.19 AI1 esc
a AI1 min.

AI1 esc a AI1 max12.20

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real correspondente ao valor máximo de EA1.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / real32Apresenta o valor da entrada analógica EA2 emmA ou V
(dependendo da entrada estar ajustada para corrente ou
tensão por um ajuste de hardware).

Valor atual AI212.21

Este parâmetro é só de leitura

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor da entrada analógica EA2.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

- / real32Apresenta o valor da entrada analógica EA2 depois de es-
calar. Ver os parâmetros 12.29 AI2 esc a AI2min e 12.30 AI2
esc a AI2 max.

Valor escalado AI212.22

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor escalado da entrada analógica EA2.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid
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mA / uint16Seleciona a unidadepara as leituras e ajustes relacionados
com a entrada analógica EA2.

Seleção unidade AI212.25

Nota: Este ajuste deve corresponder ao ajuste do hardware
na unidade de controlo do acionamento (veja o manual de
hardware do acionamento). É necessário reiniciar a carta de
controlo (regulando a potência ou através do parâmetro
96.8 Reinicio carta de control) para validar as alterações nos
ajustes do hardware.

2Volts.V

10Miliamperes.mA

0.100 s / real32Define a constante de tempo de filtro para a entrada
analógica EA2. Ver o parâmetro 12.16 Tempo filtro AI1.

Tempo filtro AI212.26

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tempo de filtro0.000 ... 30.000 s

0.000mAouV/ real32Define o valor mínimo para a entrada analógica EA2.AI2 min12.27

Define o valor real enviado para o acionamento quando o
sinal analógico da instalação é regulado para o seu ajuste
mínimo.

Ver também o parâmetro 12.1 AI sint.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor mínimo de EA2.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

20.000 mA ou V /
real32

Define o valor máximo para a entrada analógica EA2.

Define o valor real enviado para o acionamento quando o
sinal analógico da instalação é regulado para o seu ajuste
máximo.

AI2 max12.28

Ver também o parâmetro 12.1 AI sint.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor máximo de EA2.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

0.000 SemUnid /
real32

Define o valor real que corresponde ao valor da entrada
analógica EA2 mínimo definido pelo parâmetro 12.27 AI2
min. (A alteração das definições de polaridade de 12.29 e
12.30 pode inverter efetivamente a entrada analógica.)

AI2 esc a AI2 min12.29

EAescalada (12.22 )

EAenr

(12.21 )

12.30

12.27

12.29

12.28

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real correspondente ao valor mínimo de EA2.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid
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100.000 SemUnid /
real32

Define o valor real que corresponde ao valor da entrada
analógica EA2 mínimo definido pelo parâmetro 12.28 AI2
max.

AI2 esc a AI2 max12.30

Ver o diagrama no parâmetro 12.29 AI2 esc a AI2 min.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real correspondente ao valor máximo de EA2.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid
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Configuração de saídas analógicas padrão.AO Standard13

- / real32Apresenta o valor de SA1 emmA.Valor atual AO113.11

Este parâmetro é apenas de leitura.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor de SA1.0.000 ... 22.000 mA

Veloc motor usada /
uint32

Seleciona um sinal a ser ligado à saída analógica SA1.

Em alternativa, ajusta a saída para omodo excitação para
alimentar uma corrente constante para um sensor de
temperatura.

Fonte AO113.12

0NenhumZero

11.1 Veloc motor usada (página 138).Velocidade motor
usada

31.6 Frequência saída (página 138).Frequência saída

41.7 Corrente motor (página 138).Corrente motor

61.10 Binário motor (página 138).Binário motor

71.11 Tensão CC (página 139).Tensão CC

81.14 Potência saída (página 139).Saída pot inu

1023.1 Ent rampa ref veloc (página 281).Ent rampa ref veloc

1123.2 Saída rampa ref veloc (página 281).Saída rampa ref veloc

1224.1 Ref veloc usada (página 288).Ref veloc usada

1326.2 Ref binário usada (página 307).Ref binário usada

1428.2 Saída rampa ref frequência (página 316).Ref freq usada

1640.1 Valor atual processo PID (página 390).Saída processo PID

1740.2 Feedback valor atual (página 390).Fbk processo PID

1840.3 Setpoint valor atual (página 390).Processo PID atual

1940.4 Desvio valor atual (página 390).Desv processo PID

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

20A saída é usada para alimentar uma corrente de excitação
para os sensores Pt100 1…3. Consulte a secção Protecção
térmica do motor (página 89).

Forçar excitação
Pt100

21A saída é usada para alimentar uma corrente de excitação
paraumsensorKTY84.Consulte a secçãoProtecção térmi-
ca do motor (página 89).

Forçar excitação
KTY84

22A saída é usada para alimentar uma corrente de excitação
para os sensores 1...3 PTC Consulte a secção Protecção
térmica do motor (página 89).

Forçar excitação PTC

23A saída é usada para alimentar uma corrente de excitação
paraos sensoresPt1000 1…3.Consulte a secçãoProtecção
térmica do motor (página 89).

Forçar excitação
Pt1000

3713.91 AO1 Armaz dados (página 206).AO1 armaz dados

3813.92 AO2 Armaz dados (página 206).AO2 armaz dados
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0.100 s / real32Define a constante de tempo de filtro para a saída analó-
gica SA1.

Tempo filtro AO113.16

%

100

63
Sinal filtrado

Sinal não
filtrado

T

t

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (passo)

O = saída de filtro

t = tempo

T = constante tempo de filtro

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tempo de filtro0.000 ... 30.000 s
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0.0 SemUnid / real32Define o valor real mínimo do sinal (selecionado pelo
parâmetro 13.12 Fonte AO1) que corresponde ao valor mí-
nimo do valor da saída SA1 requerido (definido pelo parâ-
metro 13.19 Saída AO1 em AO1 src min).

Fonte AO1 min13.17

ISA1 (mA)

Sinal (real)
selecionado
por
13.12

13.20

13.19

13.17 13.18

Programar 13.17 comoovalormáximoe 13.18 comoovalor
mínimo inverte a saída.

ISA1 (mA)

Sinal (real)
selecionado
por
13.12

13.20

13.19

13.18 13.17

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Valor do sinal real correspondente ao valor mínimo da
saída SA1.

-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

1500.000; 1800.000
(95.20 b0) SemUnid /
real32

Define o valor real máximo do sinal (selecionado pelo
parâmetro 13.12 Fonte AO1) que corresponde ao valor
máximo do valor da saída SA1 requerido (definido pelo
parâmetro 13.20SaídaAO1emAO1srcmax). Ver oparâme-
tro 13.17 Fonte AO1 min.

Fonte AO1 max13.18

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Valor real correspondente ao valor máximo da saída SA1.-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

0.000 mA / real32Define o valormínimode saída para a saída analógica SA1.SaídaAO1emAO1src
min

13.19

Ver também o diagrama no parâmetro 13.17 Fonte AO1
min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor mínimo da saída SA1.0.000 ... 22.000 mA
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20.000 mA / real32Define o valormáximode saídapara a saída analógica SA1.SaídaAO1emAO1src
max

13.20

Ver também o diagrama no parâmetro 13.17 Fonte AO1
min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor máximo da saída SA1.0.000 ... 22.000 mA

- / real32Apresenta o valor de SA2 emmA.Valor atual AO213.21

Este parâmetro é apenas de leitura.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor de SA2.0.000 ... 22.000 mA

Corrente motor /
uint32

Seleciona um sinal a ser ligado à saída analógica SA2.

Em alternativa, ajusta a saída para omodo excitação para
alimentar uma corrente constante para um sensor de
temperatura.

Fonte AO213.22

Sobre as seleções, ver parâmetro 13.12 Fonte AO1.

0.100 s / real32Define a constante de tempo de filtro para a saída analó-
gica SA2. Ver o parâmetro 13.16 Tempo filtro AO1.

Tempo filtro AO213.26

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tempo de filtro0.000 ... 30.000 s
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0.0 SemUnid / real32Define o valor real mínimo do sinal (selecionado pelo
parâmetro 13.22 Fonte AO2) que corresponde ao valormí-
nimo do valor da saída SA2 requerido (definido pelo parâ-
metro 13.29 Saída AO2 em AO2 src min).

Fonte AO2 min13.27

ISA2 (mA)

Sinal (real)
selecionado
por
13.22

13.30

13.29

13.27 13.28

Programar 13.27 comoovalormáximoe 13.28 comoovalor
mínimo inverte a saída.

ISA2 (mA)

13.30

Sinal (real)
selecionado
por
13.22

13.29

13.28 13.27

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Valor real correspondente ao valor mínimo da saída SA2.-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

100.0 SemUnid /
real32

Define o valor real máximo do sinal (selecionado pelo
parâmetro 13.22 Fonte AO2) que corresponde ao valor
máximo do valor da saída SA2 requerido (definido pelo
parâmetro 13.30 Saída AO2 em AO2 src max). Ver o parâ-
metro 13.27 Fonte AO2 min.

Fonte AO2 max13.28

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Valor real do sinal correspondente ao valor máximo da
saída SA2.

-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

0.000 mA / real32Define o valor saída mínimo para a saída analógica SA2.Saída AO2 em AO2
src min

13.29

Ver também o diagrama no parâmetro 13.27 Fonte AO2
min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor mínimo da saída SA2.0.000 ... 22.000 mA
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20.000 mA / real32Define o valormáximode saídapara a saída analógica SA2.Saída AO2 em AO2
src max

13.30

Ver também o diagrama no parâmetro 13.27 Fonte AO2
min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor máximo da saída SA2.0.000 ... 22.000 mA

0.00SemUnid / real32Parâmetro de armazenamento para controlar a saída
analógica SA1, por ex., através do fieldbus.

AO1 Armaz dados13.91

Em 13.12 Fonte AO1, selecionar AO1 armaz dados. Depois
definir este parâmetro como destino dos dados do valor
de entrada.

Com a interface de fieldbus integrado, é suficiente definir
o parâmetro de seleçãodedestinodesses dados específi-
cos (58.101…58.124) para AO1 armaz dados.

100 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Parâmetro de armazenamento para SA1.-327.68 ... 327.67 Se-
mUnid

0.00SemUnid / real32Parâmetro de armazenamento para controlar a saída
analógica SA2, por ex., através do fieldbus.

AO2 Armaz dados13.92

Em 13.22 Fonte AO2, selecionar AO2 armaz dados. Depois
definir este parâmetro como destino dos dados do valor
de entrada.

Com a interface de fieldbus integrada, é suficiente definir
o parâmetro de seleçãodedestinodesses dados específi-
cos (58.101…58.124) para AO2 armaz dados.

100 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Parâmetro de armazenamento para SA2.-327.68 ... 327.67 Se-
mUnid
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Configuração do módulo de extensão de E/S 1.Módulo extensão I/O
1

14

Consulte ainda a secção Extensões de E/S programá-
veis (página 33).

Nota:Osconteúdosdogrupodeparâmetrosvariamsegundo
o tipo de módulo de extensão de E/S selecionado.

Nenhum / uint16Ativa (e específica o tipo do) módulo de extensão de E/S
1.

Módulo tipo 114.1

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Inativo.Nenhum

1FIO-01.FIO-01

2FIO-11.FIO-11

4FAIO-01.FAIO-01

3FDIO-01.FDIO-01

1 SemUnid / uint16Especifica a ranhura (1…3) na unidade de controlo do
acionamento onde omódulo de extensão de E/S está ins-

Local módulo 114.2

talado. Em alternativa, especifica a ID do nó da ranhura
num adaptador de extensão FEA-03.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Ranhura 1 = 1; Ranhura 2 = 2; Ranhura 3 = 3.

4…254: ID do nó da ranhura no adaptador de extensão
FEA-03.

1...254 SemUnid

Sem opção / uint16Apresenta o estado do módulo de extensão de E/S 1.Estado módulo 114.3

0Nenhummódulo detetado na ranhura especificada.Sem opção

1Foi detetado ummódulomas não foi possível estabelecer
a comunicação.

Sem comunicação.

2O tipo de módulo é desconhecido.Desconhecido

15Foi detetado e está ativo ummódulo FIO-01.FIO-01

20Foi detetado e está ativo ummódulo FIO-11.FIO-11

24Foi detetado e está ativo ummódulo FAIO-01.FAIO-01

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Apresenta o estado das entradas digitais no módulo de
extensão. Atrasos de ativação/desativação (se forem es-

Estado DI14.5

pecificados) são ignorados. Pode ser definido um tempo
de filtragem (para modo de entrada) pelo parâmetro 14.8
DI tempo de filtro.

O Bit 0 indica o estado de ED7.

Nota:Onúmero de bits ativos neste parâmetro depende do
númerodeentradas/saídasdigitais nomódulode extensão.

Exemplo:001001b=ED7eED10estãoON, restantes estão
OFF.

Este parâmetro é apenas de leitura.
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- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Apresenta o estado das entradas/saídas digitais no mó-
dulo de extensão. Atrasos de ativação/desativação (se
foremespecificados) são ignorados. Pode ser definidoum
tempo de filtragem (paramodo de entrada) pelo parâme-
tro 14.8 DIO tempo de filtro.

Estado DIO14.5

Bit 0 indica o estado de ESD1.

Nota:Onúmero de bits ativos neste parâmetro depende do
númerodeentradas/saídasdigitais nomódulode extensão.

Exemplo: 00001001b = ESD1 e ESD4 estão ON, restantes
estão OFF.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Apresenta o estado das entradas/saídas digitais no mó-
dulo de extensão. Atrasos de ativação/desativação (se
foremespecificados) são ignorados. Pode ser definidoum
tempo de filtragem (paramodo de entrada) pelo parâme-
tro 14.8 DIO tempo de filtro.

Estado DIO14.5

Bit 0 indica o estado de ESD1.

Nota:Onúmero de bits ativos neste parâmetro depende do
númerodeentradas/saídasdigitais nomódulode extensão.

Exemplo: 00001001b = ESD1 e ESD4 estão ON, restantes
estão OFF.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Apresenta o estado de atraso das entradas digitais no
módulode extensão. Apalavra é atualizada apenasdepois
dos atrasos de ativação/desativação (se especificados).

Estado atraso DI14.6

O Bit 0 indica o estado de ED7.

Nota:Onúmero de bits ativos neste parâmetro depende do
número de entradas digitais no módulo de extensão.

Exemplo:001001b=ED7eED10estãoON, restantes estão
OFF.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Apresentaoestadoatrasadodas entradas/saídasdigitais
no módulo de extensão. Esta palavra é atualizada apenas
depois dos atrasos de ativação/desativação (se especifi-
cados).

Estado atraso DIO14.6

Bit 0 indica o estado de ESD1.

Nota:Onúmero de bits ativos neste parâmetro depende do
númerodeentradas/saídasdigitais nomódulode extensão.

Exemplo: 00001001b = ESD1 e ESD4 estão ON, restantes
estão OFF.

Este parâmetro é apenas de leitura.
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- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Apresentaoestadoatrasadodas entradas/saídasdigitais
no módulo de extensão. Esta palavra é atualizada apenas
depois dos atrasos de ativação/desativação (se especifi-
cados).

Estado atraso DIO14.6

Bit 0 indica o estado de ESD1.

Nota:Onúmero de bits ativos neste parâmetro depende do
númerodeentradas/saídasdigitais nomódulode extensão.

Exemplo: 00001001b = ESD1 e ESD4 estão ON, restantes
estão OFF.

Este parâmetro é apenas de leitura.

10.0 ms / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define um tempode filtro para osparâmetros 14.5 Estado
DI e 14.6 Estado atraso DI.

DI tempo de filtro14.8

10 = 1 ms / 10 = 1 msTempo de filtro para os parâmetros de estado ED.0.8 ... 100.0 ms

10.0 ms / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Define um tempode filtro para osparâmetros 14.5 Estado
DIO e 14.6 Estado atraso DIO. O tempo de filtragem afeta
apenas as ESD que estão emmodo de entrada.

DIO tempo de filtro14.8

10 = 1 ms / 10 = 1 msTempo de filtro para os parâmetros Estado ESD.0.8 ... 100.0 ms

10.0 ms / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Define um tempode filtro para osparâmetros 14.5 Estado
DIO e 14.6 Estado atraso DIO. O tempo de filtragem afeta
apenas as ESD que estão emmodo de entrada.

DIO tempo de filtro14.8

10 = 1 ms / 10 = 1 msTempo de filtro para os parâmetros Estado ESD.0.8 ... 100.0 ms

Entrada / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Seleciona se ESD1 do módulo de extensão é usada como
uma entrada ou saída digital.

Função DIO114.9

0ESD1 é usada como uma saída digital.Saída

1ESD1 é usada como uma entrada digital.Entrada

Entrada / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Seleciona se ESD1 do módulo de extensão é usada como
uma entrada ou saída digital.

Função DIO114.9

0ESD1 é usada como uma saída digital.Saída

1ESD1 é usada como uma entrada digital.Entrada

Não energizado /
uint32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Selecionaumsinal doacionamentopara ser ligadoàentra-
da/saída digital ESD1 do módulo de extensão quando o
parâmetro 14.9 Função DIO1 está ajustado para Saída.

Fonte saída DIO114.11

0Saída não energizada.Não energizado

1Saída energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Pronto func

4Bit 0 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ativo

5Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Iniciado

6Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).A funcionar
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8Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Ref pronto

9Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (página 159).No setpoint

10Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Inverso

11Bit 0 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Veloc zero

12Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Acima limite

13Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Aviso

14Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha

15Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Pedido arranque

22Bit 0 de 44.1 Estado ctrl travão (página 410).Abrir comandotravão

23Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ext2 ativa

24Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Controlo remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit9

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Não energizado /
uint32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Selecionaumsinal doacionamentopara ser ligadoàentra-
da/saída digital ESD1 do módulo de extensão quando o
parâmetro 14.9 Função DIO1 está ajustado para Saída.

Fonte saída DIO114.11

0Saída não energizada.Não energizado

1Saída energizada.Energizado

2Bit 1 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Pronto func

4Bit 0 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ativo

5Bit 5 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Iniciado

6Bit 1 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Magnetizado

7Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).A funcionar

8Bit 2 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Ref pronto

9Bit 8 de 6.11 Palav estado principal (página 159).No setpoint

10Bit 2 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Inverso

11Bit 0 de 6.19 Palv estado ctrl veloc (página 161).Veloc zero
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12Bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 (página 160).Acima limite

13Bit 7 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Aviso

14Bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha

15Invertido bit 3 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Falha (-1)

16Bit 13 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Pedido arranque

22Bit 0 de 44.1 Estado ctrl travão (página 410).Abrir comandotravão

23Bit 11 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).Ext2 ativa

24Bit 9 de 6.11 Palav estado principal (página 159).Controlo remoto

33Bit 0 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 1

34Bit 1 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 2

35Bit 2 de 32.1 Estado supervisão (página 354).Supervisão 3

40Bit 0 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit0

41Bit 1 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit1

42Bit 2 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit2

43Bit 8 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit8

44Bit 9 de 10.99 RO/DIO palav ctrl (página 186).RO/DIOpalavcontro-
lo bit9

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de ativação para a entrada digital ED1.

Atraso ON DI114.12

Estado
ED*

**Estado
atrasado

ED

tOn tOff tOn tOff
Tempo

1

0
1

0

tOn = 14.12 Atraso ON DI1

tOff = 14.13 Atraso OFF DI1

*Estado elétrico de ED (emmodo entrada) ou estado da
fonte selecionada (emmodo saída). Indicado por 14.5 Es-
tado DI.

** Indicado por 14.6 Estado atraso DI.

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para ED1.0.00 ... 3000.00 s
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0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Define o atraso de ativação para a entrada/saída digital
ESD1.

Atraso ON DIO114.12

*Estado
ESD

**Estado
atrasado

ESD

Tempo

0

1

1

0

tOn tOff tOn tOff

tOn = 14.12 Atraso ON DIO1

tOff = 14.13 Atraso OFF DIO1

*Estado elétrico de ESD (emmodo entrada) ou estado da
fonte selecionada (emmodo saída). Indicado por 14.5 Es-
tado DIO.

** Indicado por 14.6 Estado atraso DIO.

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para ESD1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Define o atraso de ativação para a entrada/saída digital
ESD1.

Atraso ON DIO114.12

*Estado
ESD

**Estado
atrasado

ESD

Tempo

0

1

1

0

tOn tOff tOn tOff

tOn = 14.12 Atraso ON DIO1

tOff = 14.13 Atraso OFF DIO1

*Estado elétrico de ESD (emmodo entrada) ou estado da
fonte selecionada (emmodo saída). Indicado por 14.5 Es-
tado DIO.

** Indicado por 14.6 Estado atraso DIO.

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para ESD1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de desativação para a entrada digital ED1.
Ver o parâmetro 14.12 Atraso ON DI1.

Atraso OFF DI114.13

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para ED1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Defineoatrasodedesativaçãoparaaentrada/saídadigital
ESD1.

Atraso OFF DIO114.13

Ver o parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para ESD1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)

Defineoatrasodedesativaçãoparaaentrada/saídadigital
ESD1.

Atraso OFF DIO114.13

Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para ESD1.0.00 ... 3000.00 s
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Entrada / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Seleciona se ESD2 do módulo de extensão é usada como
uma entrada ou saída digital.

Função DIO214.14

0ESD2 é usada como uma saída digital.Saída

1ESD2 é usada como uma entrada digital.Entrada

Entrada / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Seleciona se ESD2 do módulo de extensão é usada como
uma entrada ou saída digital.

Função DIO214.14

0ESD2 é usada como uma saída digital.Saída

1ESD2 é usada como uma entrada digital.Entrada

Não energizado /
uint32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Selecionaumsinal doacionamentopara ser ligadoàentra-
da/saída digital ESD2 quando o parâmetro 14.14 Função
DIO2 está definido para Saída.

Fonte saída DIO214.16

Sobre as seleçõesdisponíveis, consultar oparâmetro 14.11
Fonte saída DIO1.

Não energizado /
uint32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Selecionaumsinal doacionamentopara ser ligadoàentra-
da/saída digital ESD2 quando o parâmetro 14.14 Função
DIO2 está ajustado para Saída.

Fonte saída DIO214.16

Sobre as seleçõesdisponíveis, consultar oparâmetro 14.11
Fonte saída DIO1.

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de ativação para a entrada digital ED2. Ver
parâmetro 14.12 Atraso ON DI1.

Atraso ON DI214.17

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para ED2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Define o atraso de ativação para a entrada/saída digital
ESD2. Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

Atraso ON DIO214.17

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para ESD2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Define o atraso de ativação para a entrada/saída digital
ESD2. Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

Atraso ON DIO214.17

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para ESD2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de desativação para a entrada digital ED2.
Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DI1.

Atraso OFF DI214.18

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para ED2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Defineoatrasodedesativaçãoparaaentrada/saídadigital
ESD2.

Atraso OFF DIO214.18

Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para ESD2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Defineoatrasodedesativaçãoparaaentrada/saídadigital
ESD2.

Atraso OFF DIO214.18

Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.
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10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para ESD2.0.00 ... 3000.00 s

Nenhuma ação /
uint16

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Seleciona como reage o acionamento quando um sinal de
entrada analógica sai dos limites mínimos e/oumáximos
especificados para a entrada.

Função supervisãoAI14.19

As entradas e os limites a serem observados são selecio-
nados pelo parâmetro 14.20 Seleção supervisão AI.

0Nenhuma ação é tomada.Nenhuma ação

1O acionamento dispara 80A0 Supervisão EA.Falha

2Oacionamentogera umavisoA8A0AvisoEAsupervisiona-
da.

Aviso

3O acionamento gera um aviso (A8A0 Aviso EA supervisio-
nada) e fixa a velocidade (ou a frequência) no nível a que
oacionamentoestavaa funcionar. A velocidade/frequência
é determinada com base na velocidade atual usando um
filtro passa-baixo de 850 ms.

Última velocidade

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

4O acionamento gera um aviso (A8A0 Aviso EA supervisio-
nada) e ajusta a velocidadepara a velocidadedefinidapelo
parâmetro 22.41 Ref veloc segura (ou 28.41 Ref freq segura
quando a referência de frequência está a ser usada).

Ref veloc segura

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

Entrada / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Seleciona se ESD3 do módulo de extensão é usada como
uma entrada ou saída digital.

Função DIO314.19

0ESD3 é usada como uma saída digital.Saída

1ESD3 é usada como uma entrada digital.Entrada

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Especifica os limites da entrada analógica para serem su-
pervisionados. Ver o parâmetro 14.19 Função supervisão
AI.

SeleçãosupervisãoAI14.20

Nota:Onúmero de bits ativos neste parâmetro depende do
número de entradas no módulo de extensão.

1 = Supervisão de limite mínimo de EA1 ativa.AI1 < MINb0

1 = Supervisão de limite máximo de EA1 ativa.AI1 > MAXb1

1 = Supervisão de limite mínimo de EA2 ativa.AI2 < MINb2

1 = Supervisão de limite máximo de EA2 ativa.AI2 > MAXb3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Especifica os limites da entrada analógica para serem su-
pervisionados. Ver o parâmetro 14.19 Função supervisão
AI.

SeleçãosupervisãoAI14.20

1 = Supervisão de limite mínimo de EA1 ativa.AI1 < MINb0

1 = Supervisão de limite máximo de EA1 ativa.AI1 > MAXb1

1 = Supervisão de limite mínimo de EA2 ativa.AI2 < MINb2

1 = Supervisão de limite máximo de EA2 ativa.AI2 > MAXb3

1 = Supervisão do limite mínimo de EA3 ativo.AI3 < MINb4

1 = Supervisão do limite máximo de EA3 ativo.AI3 > MAXb5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

S/ação / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Dispara a função de sintonização da entrada analógica,
que ativa o usodasmedições atuais como valoresmínimo
emáximo em vez de estimativas potencialmente impreci-
sas.

AI sint14.21

Aplica o sinal mínimo e máximo à entrada e seleciona a
função de sintonização apropriada.

Ver também o diagrama no parâmetro 14.35 AI1 esc a AI1
min.

0Açãodesintonizaçãocompletaounenhumaação foi reque-
rida.

S/ação

O parâmetro reverte automaticamente para este valor
depois de qualquer ação de sintonização.

1O valor medido de EA1 é ajustado para o valor mínimo de
EA1 para o parâmetro 14.33 Min AI1.

AI1 sint min

2O valor medido de EA1 é ajustado para o valor máximo de
EA1 para o parâmetro 14.34 Max AI1.

AI1 sint max

3O valor medido de EA2 é ajustado para o valor mínimo de
EA2 para o parâmetro 14.48 AI2 min.

AI2 sint min

4O valor medido de EA2 é ajustado para o valor mínimo de
EA2 para o parâmetro 14.49 AI2 max.

AI2 sint max

S/ação / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Dispara a função de sintonização da entrada analógica,
que ativa o usodasmedições atuais como valoresmínimo
emáximo em vez de estimativas potencialmente impreci-
sas.

AI sint14.21

Aplica o sinal mínimo e máximo à entrada e seleciona a
função de sintonização apropriada.

Ver também o diagrama no parâmetro 14.35 AI1 esc a AI1
min.

0Açãodesintonizaçãocompletaounenhumaação foi reque-
rida.

S/ação

O parâmetro reverte automaticamente para este valor
depois de qualquer ação de sintonização.
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1O valor medido de EA1 é ajustado para o valor mínimo de
EA1 para o parâmetro 14.33 Min AI1.

AI1 sint min

2O valor medido de EA1 é ajustado para o valor máximo de
EA1 para o parâmetro 14.34 Max AI1.

AI1 sint max

3O valor medido de EA2 é ajustado para o valor mínimo de
EA2 para o parâmetro 14.48 AI2 min.

AI2 sint min

4O valor medido de EA2 é ajustado para o valor mínimo de
EA2 para o parâmetro 14.49 AI2 max.

AI2 sint max

5O valor medido de EA3 é ajustado para o valor mínimo de
EA3 para o parâmetro 14.63 AI3 min.

AI3 sint min

6O valor medido de EA3 é ajustado para o valor mínimo de
EA3 para o parâmetro 14.64 AI3 max.

AI3 sint max

Não energizado /
uint32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Selecionaumsinal doacionamentopara ser ligadoàentra-
da/saída digital ESD3 quando o parâmetro 14.19 Função
DIO3 está ajustado para Saída.

Fonte saída DIO314.21

Sobre as seleçõesdisponíveis, consultar oparâmetro 14.11
Fonte saída DIO1.

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
As leituras reais das entradas digitais podemser ultrapas-
sadas por ex. para finalidades de teste. Umbit forçado no
parâmetro é disponibilizado para cada entrada digital, e
o seu valor é aplicado sempre que o bit correspondente
neste parâmetro seja 1.

Seleção força AI14.22

1 = Modo força: Forçar EA1 para valor do parâmetro 14.28
Dados foça AI1.

AI1b0

1 = Modo força: Forçar EA2 para valor do parâmetro 14.43
Dados força AI2.

AI2b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de desativação para a entrada digital ED3.
Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DI1.

Atraso ON DI314.22

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para ED3.0.00 ... 3000.00 s

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
As leituras reais das entradas digitais podemser ultrapas-
sadas por ex. para finalidades de teste. Umbit forçado no
parâmetro é disponibilizado para cada entrada digital, e
o seu valor é aplicado sempre que o bit correspondente
neste parâmetro seja 1.

Selec força AI14.22

1 = Modo força: Forçar EA1 para valor do parâmetro 14.28
Dados foça AI1.

AI1b0

1 = Modo força: Forçar EA2 para valor do parâmetro 14.43
Dados força AI2.

AI2b1

1 = Modo força: Forçar EA3 para valor do parâmetro 14.58
Dados força AI3(apenas FIO-11).

AI3b2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Seleção

Nr.

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Define o atraso de ativação para a entrada/saída digital
ESD3. Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

Atraso ON DIO314.22

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para ESD3.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de desativação para a entrada digital ED3.
Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DI1.

Atraso OFF DI314.23

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para ED3.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Defineoatrasodedesativaçãoparaaentrada/saídadigital
ESD3.

Atraso OFF DIO314.23

Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para ESD3.0.00 ... 3000.00 s

Entrada / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Seleciona se ESD4 do módulo de extensão é usada como
uma entrada ou saída digital.

Função DIO414.24

0ESD4 é usada como uma saída digital.Saída

1ESD4 é usada como uma entrada digital.Entrada

- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Apresenta o valor da entrada analógica EA1 emmA ou V
(dependendo da entrada estar ajustada para corrente ou
tensão).

Valor atual AI114.26

Este parâmetro é apenas de leitura.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor da entrada analógica EA1.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

Não energizado /
uint32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Selecionaumsinal doacionamentopara ser ligadoàentra-
da/saída digital ESD4 quando o parâmetro 14.24 Função
DIO4 está ajustado para Saída.

Fonte saída DIO414.26

Sobre as seleçõesdisponíveis, consultar oparâmetro 14.11
Fonte saída DIO1.

- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Apresenta o valor da entrada analógica EA1 depois de es-
calar. Ver parâmetro 14.35 AI1 esc a AI1 min.

Valor escala AI114.27

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor escalado da entrada analógica EA1.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Define o atraso de ativação para a entrada/saída digital
ESD4. Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

Atraso ON DIO414.27

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para ESD4.0.00 ... 3000.00 s

- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
O valor forçado pode ser usado em vez da leitura real da
entrada. Ver o parâmetro 14.22 Seleção força AI.

Dados foça AI114.28

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor forçado da entrada analógica EA1.-22.000 ... 22.000 mA
ou V
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0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Defineoatrasodedesativaçãoparaaentrada/saídadigital
ESD4. Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

Atraso OFF DIO414.28

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para ESD4.0.00 ... 3000.00 s

mA / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Apresenta a posição do seletor de hardware de corren-
te/tensão no módulo de extensão de E/S.

Posição comut HW
AI1

14.29

Nota: O ajuste do seletor de corrente/tensão deve corres-
ponder à seleção de unidade efetuada no parâmetro 14.30
Selec unid AI1. É necessário reiniciar o módulo de E/S regu-
landoapotência ou atravésdoparâmetro 96.8 Reinicio carta
de control para validar alterações nos ajustes do hardware.

10Miliamperes.mA

2Volts.V

mA / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Seleciona a unidadepara as leituras e ajustes relacionados
com a entrada analógica EA1.

Selec unid AI114.30

Nota: Este ajuste deve corresponder ao ajuste do hardware
equivalente nomódulo de extensão de E/S (consultar oma-
nual do módulo de extensão de E/S). O ajuste do hardware
é apresentado pelo parâmetro 14.29 Posição comut HWAI1.
É necessário reiniciar omódulo de E/S regulando apotência
ou através do parâmetro 96.8 Reinicio carta de control para
validar alterações nos ajustes do hardware.

10Miliamperes.mA

2Volts.V

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
O estado das saídas a relé nomódulo de extensão de E/S.

Estado RO14.31

Exemplo: 0001b = SR1 está energizada, SR2 está desener-
gizada.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

1 ms / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Seleciona um tempo de filtragem do hardware para EA1.

Ganho filtro AI114.31

Ver também o parâmetro 14.32 Tempo filtro AI1.

0Sem filtragem.Sem filtro

1125 microssegundos.125 us

2250 microssegundos.250 us

3500 microssegundos.500 us

41 milissegundos.1 ms

52 milissegundos.2 ms

64 milissegundos.4 ms

77,9375 milissegundos.7.9375 ms

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
O estado das saídas a relé nomódulo de extensão de E/S.

Estado RO14.31

Exemplo: 0001b = SR1 está energizada, SR2 está desener-
gizada.
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1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.100 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define a constante de tempo de filtro para a entrada
analógica EA1.

Tempo filtro AI114.32

Sinal não
filtrado

Sinal filtrado

%

100

63

t
T

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (passo)

O = saída de filtro

t = tempo

T = constante tempo de filtro

Nota:Osinal é filtrado tambémdevido ao sinal do hardware
da interface. Ver parâmetro 14.31 Ganho filtro AI1.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tempo de filtro0.000 ... 30.000 s

0.000mAouV/ real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor mínimo para a entrada analógica EA1.

Min AI114.33

Ver também o parâmetro 14.21 AI sint.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor mínimo de EA1.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

Não energizado /
uint32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Seleciona umsinal do acionamentopara ser ligadoà saída
a relé SR1.

Fonte RO114.34

Sobre as seleçõesdisponíveis, consultar oparâmetro 14.11
Fonte saída DIO1.

10.000 mA ou V /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor máximo para a entrada analógica SA1.

Max AI114.34

Ver também o parâmetro 14.21 AI sint.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor máximo de EA1.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

Não energizado /
uint32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Seleciona umsinal do acionamentopara ser ligadoà saída
a relé SR1.

Fonte RO114.34

Sobre as seleçõesdisponíveis, consultar oparâmetro 14.11
Fonte saída DIO1.
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0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de ativação para a saída a relé SR1.

Atraso ON RO114.35

Estado da fonte
selecionada

Estado
SR

tOn tOff tOfftOn
Tempo

1

0

0

1

tOn = 14.35 Atraso ON RO1

tOff = 14.36 Atraso OFF RO1

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para SR1.0.00 ... 3000.00 s

0.000 SemUnid /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor real que corresponde ao valor mínimo da
entrada analógica EA1 definido pelo parâmetro 14.33 Min
AI1.

AI1 esc a AI1 min14.35

EAescalada

(14.27 )

EA in (14.26)

14.36

14.33

14.34

14.35

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real correspondente ao valor mínimo de EA1.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Define o atraso de ativação para a saída a relé SR1.

Atraso ON RO114.35

Estado da fonte
selecionada

Estado
SR

tOn tOff tOfftOn
Tempo

1

0

0

1

tOn = 14.35 Atraso ON RO1

tOff = 14.36 Atraso OFF RO1

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para SR1.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de desativação para a saída a relé SR1. Ver
parâmetro 14.35 Atraso ON RO1.

Atraso OFF RO114.36

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para SR1.0.00 ... 3000.00 s
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100.000 SemUnid /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor real que corresponde ao valor máximo da
entrada analógica EA1 definido pelo parâmetro 14.34Max
AI1.

AI1 esc a AI1 max14.36

Ver o diagrama no parâmetro 14.35 AI1 esc a AI1 min.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real correspondente ao valor máximo de EA1.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Define o atraso de desativação para a saída a relé SR1. Ver
parâmetro 14.35 Atraso ON RO1.

Atraso OFF RO114.36

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para SR1.0.00 ... 3000.00 s

Não energizado /
uint32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Seleciona umsinal do acionamentopara ser ligadoà saída
a relé SR2.

Fonte RO214.37

Sobre as seleçõesdisponíveis, consultar oparâmetro 14.11
Fonte saída DIO1.

Não energizado /
uint32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Seleciona umsinal do acionamentopara ser ligadoà saída
a relé SR2.

Fonte RO214.37

Sobre as seleçõesdisponíveis, consultar oparâmetro 14.11
Fonte saída DIO1.

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de ativação para a saída a relé SR2. Ver
parâmetro 14.35 Atraso ON RO1.

Atraso ON RO214.38

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para SR2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Define o atraso de ativação para a saída a relé SR2. Ver
parâmetro 14.35 Atraso ON RO1.

Atraso ON RO214.38

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso ativação para SR2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FDIO-01)
Define o atraso de desativação para a saída a relé SR2. Ver
parâmetro 14.35 Atraso ON RO1.

Atraso OFF RO214.39

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para SR2.0.00 ... 3000.00 s

0.00 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-01)
Define o atraso de desativação para a saída a relé SR2. Ver
parâmetro 14.35 Atraso ON RO1.

Atraso OFF RO214.39

10 = 1 s / 100 = 1 sAtraso desativação para SR2.0.00 ... 3000.00 s

- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Apresenta o valor da entrada analógica EA2 emmA ou V
(dependendo da entrada estar ajustada para corrente ou
tensão).

Valor atual AI214.41

Este parâmetro é apenas de leitura.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor da entrada analógica EA2.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Apresenta o valor da entrada de frequência EA2 depois de
escalar. Ver parâmetro 14.50 AI2 esc a AI2 min.

Valor escalado AI214.42

Este parâmetro é apenas de leitura.
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1 = 1 mA ou V / 1000 =
1 mA ou V

Valor escalado da entrada analógica EA2.-32768.000 ...
32767.000 mA ou V

- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
O valor forçado pode ser usado em vez da leitura real da
entrada. Ver o parâmetro 14.22 Seleção força AI.

Dados força AI214.43

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor forçado da entrada analógica EA2.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

mA / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Apresenta a posição do seletor de hardware de corren-
te/tensão no módulo de extensão de E/S.

Pos comut HW AI214.44

Nota: O ajuste do seletor de corrente/tensão deve corres-
ponder à seleção de unidade efetuada no parâmetro 14.45
Sel unidadeAI2. É necessário reiniciar omódulodeE/S regu-
landoapotência ou atravésdoparâmetro 96.8 Reinicio carta
de control para validar alterações nos ajustes do hardware.

10Miliamperes.mA

2Volts.V

mA / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Seleciona a unidadepara as leituras e ajustes relacionados
com a entrada analógica EA2.

Sel unidade AI214.45

Nota: Este ajuste deve corresponder ao ajuste do hardware
equivalente nomódulo de extensão de E/S (consultar oma-
nual do módulo de extensão de E/S). O ajuste do hardware
é apresentado pelo parâmetro 14.44 Pos comut HW AI2. É
necessário reiniciar o módulo de E/S regulando a potência
ou através do parâmetro 96.8 Reinicio carta de control para
validar alterações nos ajustes do hardware.

10Miliamperes.mA

2Volts.V

1 ms / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Seleciona um tempo de filtragem do hardware para EA2.

Ganho filtro AI214.46

Ver também o parâmetro 14.47 Tempo filtro AI2.

0Sem filtragem.Sem filtro

1125 microssegundos.125 us

2250 microssegundos.250 us

3500 microssegundos.500 us

41 milissegundos.1 ms

52 milissegundos.2 ms

64 milissegundos.4 ms

77,9375 milissegundos.7.9375 ms
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0.100 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define a constante de tempo de filtro para a entrada
analógica EA2.

Tempo filtro AI214.47

Sinal não
filtrado

Sinal filtrado

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (passo)

O = saída de filtro

t = tempo

T = constante tempo de filtro

Nota:Osinal é filtrado tambémdevido ao sinal do hardware
da interface. Ver parâmetro 14.46 Ganho filtro AI2.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tempo de filtro0.000 ... 30.000 s

0.000mAouV/ real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor mínimo para a entrada analógica EA2.

AI2 min14.48

Ver também o parâmetro 14.21 AI sint.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor mínimo de EA2.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

10.000 mA ou V /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor máximo para a entrada analógica EA2.

AI2 max14.49

Ver também o parâmetro 14.21 AI sint.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor máximo de EA2.-22.000 ... 22.000 mA
ou V
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0.000 SemUnid /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor real que corresponde ao valor mínimo da
entrada analógica EA2 definido pelo parâmetro 14.48 AI2
min.

AI2 esc a AI2 min14.50

EAescalada

(14.42)

EA in (14.41)

14.51

14.48

14.49

14.50

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real correspondente ao valor mínimo de EA2.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

100.000 SemUnid /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor real que corresponde ao valor máximo da
entrada analógica EA2 definido pelo parâmetro 14.49 AI2
max.

AI2 esc a AI2 max14.51

Ver o diagrama no parâmetro 14.50 AI2 esc a AI2 min.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real correspondente ao valor máximo de EA2.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Apresenta o valor da entrada analógica EA3 emmA ou V
(dependendo da entrada estar ajustada para corrente ou
tensão).

Valor atual AI314.56

Este parâmetro é apenas de leitura.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor da entrada analógica EA3.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Apresenta o valor da entrada de frequência EA3 depois de
escalar. Ver parâmetro 14.65 AI3 esc a AI3 min.

Valor escalado AI314.57

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor escalado da entrada analógica EA3.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
O valor forçado pode ser usado em vez da leitura real da
entrada. Ver o parâmetro 14.22 Selec força AI.

Dados força AI314.58

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor forçado da entrada analógica EA3.-22.000 ... 22.000 mA
ou V
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mA / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Apresenta a posição do seletor de hardware de corren-
te/tensão no módulo de extensão de E/S.

Pos comutação HW
AI3

14.59

Nota: O ajuste do seletor de corrente/tensão deve corres-
ponder à seleção de unidade efetuada no parâmetro 14.60
Sel unidadeAI3. É necessário reiniciar omódulodeE/S regu-
landoapotência ou atravésdoparâmetro 96.8 Reinicio carta
de control para validar alterações nos ajustes do hardware.

10Miliamperes.mA

2Volts.V

mA / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Seleciona a unidadepara as leituras e ajustes relacionados
com a entrada analógica EA3.

Sel unidade AI314.60

Nota: Este ajuste deve corresponder ao ajuste do hardware
equivalente nomódulo de extensão de E/S (consultar oma-
nual do módulo de extensão de E/S). O ajuste do hardware
éapresentadopeloparâmetro 14.59PoscomutaçãoHWAI3.
É necessário reiniciar omódulo de E/S regulando apotência
ou através do parâmetro 96.8 Reinicio carta de control para
validar alterações nos ajustes do hardware.

10Miliamperes.mA

2Volts.V

1 ms / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Seleciona um tempo de filtragem do hardware para EA3.

Ganho filtro AI314.61

Ver também o parâmetro 14.62 Tempo filtro AI3.

0Sem filtragem.Sem filtro

1125 microssegundos.125 us

2250 microssegundos.250 us

3500 microssegundos.500 us

41 milissegundos.1 ms

52 milissegundos.2 ms

64 milissegundos.4 ms

77,9375 milissegundos.7.9375 ms
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Nr.

0.100 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Define a constante de tempo de filtro para a entrada
analógica EA3.

Tempo filtro AI314.62

Sinal não
filtrado

Sinal filtrado

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (passo)

O = saída de filtro

t = tempo

T = constante tempo de filtro

Nota:Osinal é filtrado tambémdevido ao sinal do hardware
da interface. Ver parâmetro 14.61 Ganho filtro AI3.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tempo de filtro0.000 ... 30.000 s

0.000mAouV/ real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Define o valor mínimo para a entrada analógica EA3.

AI3 min14.63

Ver também o parâmetro 14.21 AI sint.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor mínimo de EA3.-22.000 ... 22.000 mA
ou V

10.000 mA ou V /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Define o valor máximo para a entrada analógica EA3.

AI3 max14.64

Ver também o parâmetro 14.21 AI sint.

1000 = 1 mA ou V /
1000 = 1 mA ou V

Valor máximo de EA3.-22.000 ... 22.000 mA
ou V
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
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Nr.

0.000 SemUnid /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Define o valor real que corresponde ao valor mínimo da
entrada analógica EA3 definido pelo parâmetro 14.63 AI3
min.

AI3 esc a AI3 min14.65

EAescalada

(14.57)

EA in (14.56)

14.66

14.63

14.64

14.65

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real correspondente ao valor mínimo de EA3.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

100.000 SemUnid /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Define o valor real que corresponde ao valor máximo da
entrada analógica EA3 definido pelo parâmetro 14.64 AI3
max.

AI3 esc a AI3 max14.66

Ver o diagrama no parâmetro 14.65 AI3 esc a AI3 min.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Valor real correspondente ao valor máximo de EA3.-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
O valor da entrada digital pode ser ultrapassada por ex.
para finalidades de teste. Um bit forçado no parâmetro
(14.78 Dados força AO1) é disponibilizado para cada saída
analógica e o seu valor é aplicado sempre que obit corres-
pondente neste parâmetro é 1.

Seleção força AO14.71

1 = Modo força: Forçar SA1 para valor do parâmetro 14.78
Dados força AO1.

AO1b0

1 = Modo força: Forçar SA2 para valor do parâmetro 14.88
Dados força AO2 (apenas FAIO -01).

AO2b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
O valor da entrada digital pode ser ultrapassada por ex.
para finalidades de teste. Um bit forçado no parâmetro
(14.78 Dados força AO1) é disponibilizado para cada saída
analógica e o seu valor é aplicado sempre que obit corres-
pondente neste parâmetro é 1.

Sel força AO14.71

1 = Modo força: Forçar SA1 para valor do parâmetro 14.78
Dados força AO1.

AO1b0

Reservedb1…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Apresenta o valor de SA1 emmA.

Valor atual AO114.76

Este parâmetro é apenas de leitura.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor de SA1.0.000 ... 22.000 mA

Zero / uint32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Seleciona um sinal a ser ligado à saída analógica SA1.

Força AO114.77

Em alternativa, ajusta a saída para omodo excitação para
alimentar uma corrente constante para um sensor de
temperatura.

0NenhumZero

11.1 Veloc motor usada (página 138).Velocidade motor
usada

31.6 Frequência saída (página 138).Frequência saída

41.7 Corrente motor (página 138).Corrente motor

61.10 Binário motor (página 138).Binário motor

71.11 Tensão CC (página 139).Tensão CC

81.14 Potência saída (página 139).Saída pot inu

1023.1 Ent rampa ref veloc (página 281).Ent rampa ref veloc

1123.2 Saída rampa ref veloc (página 281).Saída rampa ref veloc

1224.1 Ref veloc usada (página 288).Ref veloc usada

1326.2 Ref binário usada (página 307).Ref binário usada

1428.2 Saída rampa ref frequência (página 316).Ref freq usada

1640.1 Valor atual processo PID (página 390).Saída processo PID

1740.2 Feedback valor atual (página 390).Fbk processo PID

1840.3 Setpoint valor atual (página 390).Processo PID atual

1940.4 Desvio valor atual (página 390).Desv processo PID

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

20A saída é usada para alimentar uma corrente de excitação
para os sensores Pt100 1…3. Consulte a secção Protecção
térmica do motor (página 89).

Forçar excitação
Pt100

21A saída é usada para alimentar uma corrente de excitação
paraumsensorKTY84.Consulte a secçãoProtecção térmi-
ca do motor (página 89).

Forçar excitação
KTY84

22A saída é usada para alimentar uma corrente de excitação
para os sensores 1...3 PTC Consulte a secção Protecção
térmica do motor (página 89).

Forçar excitação PTC

23A saída é usada para alimentar uma corrente de excitação
paraos sensoresPt1000 1…3.Consulte a secçãoProtecção
térmica do motor (página 89).

Forçar excitação
Pt1000

3713.91 AO1 Armaz dados.AO1 armaz dados

3813.92 AO2 Armaz dados.AO2 armaz dados
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- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Valor forçadoque pode ser usado emvez do sinal de saída
selecionado. Ver o parâmetro 14.71 Sel força AO.

Dados força AO114.78

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor forçado da saída analógica SA1.0.000 ... 22.000 mA

0.000 mA / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Valor forçadoque pode ser usado emvez do sinal de saída
selecionado. Ver o parâmetro 14.71 Seleção força AO.

Dados força AO114.78

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor forçado da saída analógica SA1.0.000 ... 20.000 mA

0.100 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define a constante de tempo de filtro para a saída analó-
gica SA1.

Tempo filtro AO114.79

Sinal não
filtrado

Sinal filtrado

%

100

63

T
t

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (passo)

O = saída de filtro

t = tempo

T = constante tempo de filtro

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tempo de filtro0.000 ... 30.000 s
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0.0 SemUnid / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor real do sinal (selecionado pelo parâmetro
14.77ForçaAO1)quecorrespondeaovalormínimodasaída
SA1 (definidopelo parâmetro 14.82 Sai AO1 aAO1 srcmin).

Fonte AO1 min14.80

ISA1 (mA)

Sinal (real)
selecionado
pelo par
14.77

14.83

14.82

14.80 14.81

ISA1 (mA)

Sinal (real)
selecionado
pelo
par14.77

14.83

14.82

14.81 14.80

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Valor do sinal real correspondente ao valor mínimo da
saída SA1.

-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

100.0 SemUnid /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor real do sinal (selecionado pelo parâmetro
14.77 Força AO1) que corresponde ao valor máximo saída
SA1 (definidopelo parâmetro 14.83 Sai AO1 aAO1 srcmax).
Ver o parâmetro 14.80 Fonte AO1 min.

Fonte AO1 max14.81

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Valor real correspondente ao valor máximo da saída SA1.-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

0.000 mA / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Define o valormínimode saída para a saída analógica SA1.

Sai AO1 aAO1 srcmin14.82

Ver tambémdiagramanoparâmetro 14.80FonteAO1min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor mínimo da saída SA1.0.000 ... 22.000 mA
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0.000 mA / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valormínimode saída para a saída analógica SA1.

AO1 out em AO1 src
min

14.82

Ver tambémdiagramanoparâmetro 14.80FonteAO1min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor mínimo da saída SA1.0.000 ... 20.000 mA

10.000 mA / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FIO-11)
Define o valormáximode saídapara a saída analógica SA1.

Sai AO1 a AO1 src
max

14.83

Ver tambémdiagramanoparâmetro 14.80FonteAO1min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor máximo da saída SA1.0.000 ... 22.000 mA

10.000 mA / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valormáximode saídapara a saída analógica SA1.

AO1 out em AO1 src
max

14.83

Ver tambémdiagramanoparâmetro 14.80FonteAO1min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor máximo da saída SA1.0.000 ... 20.000 mA

- / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Apresenta o valor de SA2 emmA.

Valor atual AO214.86

Este parâmetro é apenas de leitura.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor de SA2.0.000 ... 22.000 mA

Zero / uint32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Seleciona um sinal a ser ligado à saída analógica SA2.

Força AO214.87

Em alternativa, ajusta a saída para omodo excitação para
alimentar uma corrente constante para um sensor de
temperatura.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 14.77 Força AO1.

0.000 mA / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Valor forçadoque pode ser usado emvez do sinal de saída
selecionado. Ver o parâmetro 14.71 Seleção força AO.

Dados força AO214.88

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor forçado da saída analógica SA2.0.000 ... 20.000 mA

0.100 s / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define a constante de tempo de filtro para a saída analó-
gica SA2. Ver o parâmetro 14.79 Tempo filtro AO1.

Tempo filtro AO214.89

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante de tempo de filtro0.000 ... 30.000 s
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0.0 SemUnid / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor real do sinal (selecionado pelo parâmetro
14.87 Força AO2) que corresponde ao valor mínimo da
saída SA2 (definido pelo parâmetro 14.92 AO2 out emAO2
src min).

Fonte AO2 min14.90

ISA2 (mA)

Sinal (real)
selecionado
pelo
par14.87

14.93

14.92

14.90 14.91

ISA2 (mA)

Sinal (real)
selecionado
pelo
par 14.87

14.93

14.92

14.91 14.90

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Valor real correspondente ao valor mínimo da saída SA2.-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

100.0 SemUnid /
real32

(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor real do sinal (selecionado pelo parâmetro
14.87 Força AO2) que corresponde ao valor máximo da
saída SA2 (definido pelo parâmetro 14.93 AO2 out emAO2
src max). Ver o parâmetro 14.90 Fonte AO2 min.

Fonte AO2 max14.91

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Valor real do sinal correspondente ao valor máximo da
saída SA2.

-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

0.000 mA / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valor saída mínimo para a saída analógica SA2.

AO2 out em AO2 src
min

14.92

Ver tambémdiagramanoparâmetro 14.90FonteAO2min.
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1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor mínimo da saída SA2.0.000 ... 20.000 mA

10.000 mA / real32(Visível quando 14.1 Módulo tipo 1 = FAIO-01)
Define o valormáximode saídapara a saída analógica SA2.

AO2 out em AO2 src
max

14.93

Ver tambémdiagramanoparâmetro 14.90FonteAO2min.

1000 = 1 mA / 1000 =
1 mA

Valor máximo da saída SA2.0.000 ... 20.000 mA
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Nr.

Configuração do módulo de extensão de E/S 2.Módulo extensão I/O
2

15

Consulte ainda a secção Extensões de E/S programá-
veis (página 33).

Nota:Osconteúdosdogrupodeparâmetrosvariamsegundo
o tipo de módulo de extensão de E/S selecionado.

- / uint16Ver parâmetro 14.1 Módulo tipo 1.Módulo tipo 215.1

- / uint16Ver parâmetro 14.2 Local módulo 1.Local módulo 215.2

Sem opção / uint16Ver parâmetro 14.3 Estado módulo 1.Estado módulo 215.3

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.5 Estado DI.

Estado DI15.5

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.5 Estado DIO.

Estado DIO15.5

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.5 Estado DIO.

Estado DIO15.5

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.6 Estado atraso DI.

Estado atraso DI15.6

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.6 Estado atraso DIO.

Estado atraso DIO15.6

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.6 Estado atraso DIO.

Estado atraso DIO15.6

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver o parâmetro 14.8 DI tempo de filtro.

DI tempo de filtro15.8

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.8 DIO tempo de filtro.

DIO tempo de filtro15.8

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver o parâmetro 14.8 DIO tempo de filtro.

DIO tempo de filtro15.8

Entrada / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.9 Função DIO1.

Função DIO115.9

Entrada / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver o parâmetro 14.9 Função DIO1.

Função DIO115.9

Não energizado /
uint32

(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.11 Fonte saída DIO1.

Fonte saída DIO115.11

Não energizado /
uint32

(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.11 Fonte saída DIO1.

Fonte saída DIO115.11

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DI1.

Atraso ON DI115.12

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

Atraso ON DIO115.12

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

Atraso ON DIO115.12

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.13 Atraso OFF DI1.

Atraso OFF DI115.13

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.13 Atraso OFF DIO1.

Atraso OFF DIO115.13
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- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.13 Atraso OFF DIO1.

Atraso OFF DIO115.13

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.14 Função DIO2.

Função DIO215.14

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver o parâmetro 14.14 Função DIO2.

Função DIO215.14

- / uint32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.16 Fonte saída DIO2.

Fonte saída DIO215.16

- / uint32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.16 Fonte saída DIO2.

Fonte saída DIO215.16

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.17 Atraso ON DI2.

Atraso ON DI215.17

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.17 Atraso ON DIO2.

Atraso ON DIO215.17

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.17 Atraso ON DIO2.

Atraso ON DIO215.17

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.18 Atraso OFF DI2.

Atraso OFF DI215.18

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.18 Atraso OFF DIO2.

Atraso OFF DIO215.18

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.18 Atraso OFF DIO2.

Atraso OFF DIO215.18

Entrada / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver o parâmetro 14.19 Função DIO3.

Função DIO315.19

Nenhuma ação /
uint16

(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.19 Função supervisão AI.

Função supervisãoAI15.19

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.20 Seleção supervisão AI.

SeleçãosupervisãoAI15.20

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.20 Seleção supervisão AI.

SeleçãosupervisãoAI15.20

Não energizado /
uint32

(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.21 Fonte saída DIO3.

Fonte saída DIO315.21

S/ação / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.21 AI sint.

AI sint15.21

S/ação / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.21 AI sint.

AI sint15.21

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.22 Atraso ON DI3.

Atraso ON DI315.22

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.22 Atraso ON DIO3.

Atraso ON DIO315.22

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.22 Seleção força AI.

Seleção força AI15.22

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.22 Selec força AI.

Selec força AI15.22

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.23 Atraso OFF DI3.

Atraso OFF DI315.23
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- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.23 Atraso OFF DIO3.

Atraso OFF DIO315.23

Entrada / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver o parâmetro 14.24 Função DIO4.

Função DIO415.24

- / uint32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.26 Fonte saída DIO4.

Fonte saída DIO415.26

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.26 Valor atual AI1.

Valor atual AI115.26

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.27 Atraso ON DIO4.

Atraso ON DIO415.27

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.27 Valor escala AI1.

Valor escala AI115.27

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.28 Atraso OFF DIO4.

Atraso OFF DIO415.28

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.28 Dados foça AI1.

Dados foça AI115.28

mA / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.29 Posição comut HW AI1.

Posição comut HW
AI1

15.29

mA / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.30 Selec unid AI1.

Selec unid AI115.30

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.31 Estado RO.

Estado RO15.31

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.31 Estado RO.

Estado RO15.31

1 ms / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.31 Ganho filtro AI1.

Ganho filtro AI115.31

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.32 Tempo filtro AI1.

Tempo filtro AI115.32

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.33 Min AI1.

Min AI115.33

Não energizado /
uint32

(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.34 Fonte RO1.

Fonte RO115.34

Não energizado /
uint32

(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.34 Fonte RO1.

Fonte RO115.34

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.34 Max AI1.

Max AI115.34

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.35 Atraso ON RO1.

Atraso ON RO115.35

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.35 Atraso ON RO1.

Atraso ON RO115.35

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.35 AI1 esc a AI1 min.

AI1 esc a AI1 min15.35

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.36 Atraso OFF RO1.

Atraso OFF RO115.36

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.36 Atraso OFF RO1.

Atraso OFF RO115.36
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- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.36 AI1 esc a AI1 max.

AI1 esc a AI1 max15.36

Não energizado /
uint32

(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.37 Fonte RO2.

Fonte RO215.37

Não energizado /
uint32

(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.37 Fonte RO2.

Fonte RO215.37

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.38 Atraso ON RO2.

Atraso ON RO215.38

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.38 Atraso ON RO2.

Atraso ON RO215.38

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.39 Atraso OFF RO2.

Atraso OFF RO215.39

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.39 Atraso OFF RO2.

Atraso OFF RO215.39

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.41 Valor atual AI2.

Valor atual AI215.41

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.42 Valor escalado AI2.

Valor escalado AI215.42

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.43 Dados força AI2.

Dados força AI215.43

mA / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.44 Pos comut HW AI2.

Pos comut HW AI215.44

mA / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.45 Sel unidade AI2.

Sel unidade AI215.45

1 ms / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.46 Ganho filtro AI2.

Ganho filtro AI215.46

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.47 Tempo filtro AI2.

Tempo filtro AI215.47

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.48 AI2 min.

AI2 min15.48

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.49 AI2 max.

AI2 max15.49

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.50 AI2 esc a AI2 min.

AI2 esc a AI2 min15.50

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.51 AI2 esc a AI2 max.

AI2 esc a AI2 max15.51

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.56 Valor atual AI3.

Valor atual AI315.56

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.57 Valor escalado AI3.

Valor escalado AI315.57

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.58 Dados força AI3.

Dados força AI315.58

mA / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.59 Pos comutação HW AI3.

Pos comutação HW
AI3

15.59

mA / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.60 Sel unidade AI3.

Sel unidade AI315.60
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1 ms / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.61 Ganho filtro AI3.

Ganho filtro AI315.61

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.62 Tempo filtro AI3.

Tempo filtro AI315.62

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.63 AI3 min.

AI3 min15.63

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.64 AI3 max.

AI3 max15.64

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.65 AI3 esc a AI3 min.

AI3 esc a AI3 min15.65

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.66 AI3 esc a AI3 max.

AI3 esc a AI3 max15.66

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.71 Seleção força AO.

Seleção força AO15.71

- / uint16(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.71 Sel força AO.

Sel força AO15.71

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.76 Valor atual AO1.

Valor atual AO115.76

Zero / uint32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.77 Força AO1.

Força AO115.77

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.78 Dados força AO1.

Dados força AO115.78

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.78 Dados força AO1.

Dados força AO115.78

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.79 Tempo filtro AO1.

Tempo filtro AO115.79

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.80 Fonte AO1 min.

Fonte AO1 min15.80

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.81 Fonte AO1 max.

Fonte AO1 max15.81

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.82 Sai AO1 a AO1 src min.

Sai AO1 aAO1 srcmin15.82

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.82 AO1 out em AO1 src min.

AO1 out em AO1 src
min

15.82

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.83 Sai AO1 a AO1 src max.

Sai AO1 a AO1 src
max

15.83

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.83 AO1 out em AO1 src max.

AO1 out em AO1 src
max

15.83

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.86 Valor atual AO2.

Valor atual AO215.86

Zero / uint32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.87 Força AO2.

Força AO215.87

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.88 Dados força AO2.

Dados força AO215.88

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.89 Tempo filtro AO2.

Tempo filtro AO215.89
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- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.90 Fonte AO2 min.

Fonte AO2 min15.90

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.91 Fonte AO2 max.

Fonte AO2 max15.91

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.92 AO2 out em AO2 src min.

AO2 out em AO2 src
min

15.92

- / real32(Visível quando 15.1 Módulo tipo 2 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.93 AO2 out em AO2 src max.

AO2 out em AO2 src
max

15.93
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Configuração do módulo de extensão de E/S 3.Módulo extensão I/O
3

16

Consulte ainda a secção Extensões de E/S programá-
veis (página 33).

Nota:Osconteúdosdogrupodeparâmetrosvariamsegundo
o tipo de módulo de extensão de E/S selecionado.

Nenhum / uint16Ver parâmetro 14.1 Módulo tipo 1.Módulo tipo 316.1

- / uint16Ver parâmetro 14.2 Local módulo 1.Local módulo 316.2

Sem opção / uint16Ver parâmetro 14.3 Estado módulo 1.Estado módulo 316.3

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.5 Estado DI.

Estado DI16.5

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.5 Estado DIO.

Estado DIO16.5

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.5 Estado DIO.

Estado DIO16.5

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.6 Estado atraso DI.

Estado atraso DI16.6

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.6 Estado atraso DIO.

Estado atraso DIO16.6

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.6 Estado atraso DIO.

Estado atraso DIO16.6

10.0 ms / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver o parâmetro 14.8 DI tempo de filtro.

DI tempo de filtro16.8

10 = 1 ms / 1 = 1 ms0.8 ... 100.0 ms

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.8 DIO tempo de filtro.

DIO tempo de filtro16.8

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver o parâmetro 14.8 DIO tempo de filtro.

DIO tempo de filtro16.8

Entrada / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.9 Função DIO1.

Função DIO116.9

Entrada / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver o parâmetro 14.9 Função DIO1.

Função DIO116.9

Não energizado /
uint32

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.11 Fonte saída DIO1.

Fonte saída DIO116.11

Não energizado /
uint32

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.11 Fonte saída DIO1.

Fonte saída DIO116.11

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DI1.

Atraso ON DI116.12

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

Atraso ON DIO116.12

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.12 Atraso ON DIO1.

Atraso ON DIO116.12

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.13 Atraso OFF DI1.

Atraso OFF DI116.13

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.13 Atraso OFF DIO1.

Atraso OFF DIO116.13
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- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.13 Atraso OFF DIO1.

Atraso OFF DIO116.13

Entrada / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.14 Função DIO2.

Função DIO216.14

Entrada / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver o parâmetro 14.14 Função DIO2.

Função DIO216.14

Não energizado /
uint32

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.16 Fonte saída DIO2.

Fonte saída DIO216.16

Não energizado /
uint32

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.16 Fonte saída DIO2.

Fonte saída DIO216.16

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.17 Atraso ON DI2.

Atraso ON DI216.17

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.17 Atraso ON DIO2.

Atraso ON DIO216.17

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.17 Atraso ON DIO2.

Atraso ON DIO216.17

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.18 Atraso OFF DI2.

Atraso OFF DI216.18

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.18 Atraso OFF DIO2.

Atraso OFF DIO216.18

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.18 Atraso OFF DIO2.

Atraso OFF DIO216.18

Nenhuma ação /
uint16

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.19 Função supervisão AI.

Função supervisãoAI16.19

Entrada / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver o parâmetro 14.19 Função DIO3.

Função DIO316.19

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.20 Seleção supervisão AI.

SeleçãosupervisãoAI16.20

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.20 Seleção supervisão AI.

SeleçãosupervisãoAI16.20

S/ação / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.21 AI sint.

AI sint16.21

S/ação / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.21 AI sint.

AI sint16.21

Não energizado /
uint32

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.21 Fonte saída DIO3.

Fonte saída DIO316.21

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.22 Seleção força AI.

Seleção força AI16.22

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.22 Selec força AI.

Selec força AI16.22

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.22 Atraso ON DI3.

Atraso ON DI316.22

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.22 Atraso ON DIO3.

Atraso ON DIO316.22

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.23 Atraso OFF DI3.

Atraso OFF DI316.23
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- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.23 Atraso OFF DIO3.

Atraso OFF DIO316.23

Entrada / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver o parâmetro 14.24 Função DIO4.

Função DIO416.24

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.26 Valor atual AI1.

Valor atual AI116.26

Não energizado /
uint32

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.26 Fonte saída DIO4.

Fonte saída DIO416.26

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.27 Valor escala AI1.

Valor escala AI116.27

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.27 Atraso ON DIO4.

Atraso ON DIO416.27

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.28 Dados foça AI1.

Dados foça AI116.28

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.28 Atraso OFF DIO4.

Atraso OFF DIO416.28

mA / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.29 Posição comut HW AI1.

Posição comut HW
AI1

16.29

mA / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.30 Selec unid AI1.

Selec unid AI116.30

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.31 Estado RO.

Estado RO16.31

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.31 Estado RO.

Estado RO16.31

1 ms / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.31 Ganho filtro AI1.

Ganho filtro AI116.31

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.32 Tempo filtro AI1.

Tempo filtro AI116.32

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.33 Min AI1.

Min AI116.33

Não energizado /
uint32

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.34 Fonte RO1.

Fonte RO116.34

Não energizado /
uint32

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.34 Fonte RO1.

Fonte RO116.34

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.34 Max AI1.

Max AI116.34

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.35 Atraso ON RO1.

Atraso ON RO116.35

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.35 Atraso ON RO1.

Atraso ON RO116.35

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.35 AI1 esc a AI1 min.

AI1 esc a AI1 min16.35

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.36 Atraso OFF RO1.

Atraso OFF RO116.36

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.36 Atraso OFF RO1.

Atraso OFF RO116.36
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- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.36 AI1 esc a AI1 max.

AI1 esc a AI1 max16.36

Não energizado /
uint32

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.37 Fonte RO2.

Fonte RO216.37

Não energizado /
uint32

(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.37 Fonte RO2.

Fonte RO216.37

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.38 Atraso ON RO2.

Atraso ON RO216.38

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.38 Atraso ON RO2.

Atraso ON RO216.38

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FDIO-01)
Ver parâmetro 14.39 Atraso OFF RO2.

Atraso OFF RO216.39

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-01)
Ver parâmetro 14.39 Atraso OFF RO2.

Atraso OFF RO216.39

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.41 Valor atual AI2.

Valor atual AI216.41

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.42 Valor escalado AI2.

Valor escalado AI216.42

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.43 Dados força AI2.

Dados força AI216.43

mA / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.44 Pos comut HW AI2.

Pos comut HW AI216.44

mA / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.45 Sel unidade AI2.

Sel unidade AI216.45

1 ms / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.46 Ganho filtro AI2.

Ganho filtro AI216.46

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.47 Tempo filtro AI2.

Tempo filtro AI216.47

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.48 AI2 min.

AI2 min16.48

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.49 AI2 max.

AI2 max16.49

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.50 AI2 esc a AI2 min.

AI2 esc a AI2 min16.50

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.51 AI2 esc a AI2 max.

AI2 esc a AI2 max16.51

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.56 Valor atual AI3.

Valor atual AI316.56

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.57 Valor escalado AI3.

Valor escalado AI316.57

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.58 Dados força AI3.

Dados força AI316.58

mA / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.59 Pos comutação HW AI3.

Pos comutação HW
AI3

16.59

mA / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.60 Sel unidade AI3.

Sel unidade AI316.60
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1 ms / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.61 Ganho filtro AI3.

Ganho filtro AI316.61

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.62 Tempo filtro AI3.

Tempo filtro AI316.62

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.63 AI3 min.

AI3 min16.63

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.64 AI3 max.

AI3 max16.64

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.65 AI3 esc a AI3 min.

AI3 esc a AI3 min16.65

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.66 AI3 esc a AI3 max.

AI3 esc a AI3 max16.66

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.71 Seleção força AO.

Seleção força AO16.71

- / uint16(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver o parâmetro 14.71 Sel força AO.

Sel força AO16.71

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.76 Valor atual AO1.

Valor atual AO116.76

Zero / uint32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.77 Força AO1.

Força AO116.77

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.78 Dados força AO1.

Dados força AO116.78

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.78 Dados força AO1.

Dados força AO116.78

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.79 Tempo filtro AO1.

Tempo filtro AO116.79

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.80 Fonte AO1 min.

Fonte AO1 min16.80

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.81 Fonte AO1 max.

Fonte AO1 max16.81

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.82 Sai AO1 a AO1 src min.

Sai AO1 aAO1 srcmin16.82

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.82 AO1 out em AO1 src min.

AO1 out em AO1 src
min

16.82

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FIO-11)
Ver parâmetro 14.83 Sai AO1 a AO1 src max.

Sai AO1 a AO1 src
max

16.83

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.83 AO1 out em AO1 src max.

AO1 out em AO1 src
max

16.83

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.86 Valor atual AO2.

Valor atual AO216.86

Zero / uint32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.87 Força AO2.

Força AO216.87

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.88 Dados força AO2.

Dados força AO216.88

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.89 Tempo filtro AO2.

Tempo filtro AO216.89
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- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver o parâmetro 14.90 Fonte AO2 min.

Fonte AO2 min16.90

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.91 Fonte AO2 max.

Fonte AO2 max16.91

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.92 AO2 out em AO2 src min.

AO2 out em AO2 src
min

16.92

- / real32(Visível quando 16.1 Módulo tipo 3 = FAIO-01)
Ver parâmetro 14.93 AO2 out em AO2 src max.

AO2 out em AO2 src
max

16.93
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Seleção das fontes do local de controlo local e externo e
dos modos de operação.

Modo de operação19

ConsulteaindaasecçãoModosdeoperaçãodoacionamen-
to (página 26).

Zero / uint16Apresenta o modo de operação atualmente usado.Modo de operação
atual

19.1

Ver parâmetros 19.11…19.14.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1Nenhum.Zero

2Controlo de velocidade (emmodo de controlo DTC do
motor).

Velocidade

3Controlo debinário (emmodode controloDTCdomotor).Binário

4Oseletordebinário estáa comparar a saídadocontrolador
de velocidade (25.1Contbinário veloc referência) e referên-

Sinal min

cia de binário (26.74 Saída ref rampa bin) sendo usado o
mais baixo dos dois.

5Oseletordebinário estáa comparar a saídadocontrolador
de velocidade (25.1Contbinário veloc referência) e referên-

Sinal max

cia de binário (26.74 Saída ref rampa bin) sendo usado o
mais alto dos dois.

6A saída do controlador de velocidade é adicionada à re-
ferência de binário.

Adicionar

7Controlo tensão CC.Tensão

10Controlo de frequência emmodo de controlo escalar do
motor.

Escalar (Hz)

11Controlo de velocidade emmodo de controlo escalar do
motor.

Escalar (rpm)

20O motor está emmodo de magnetização.Magn. forçada

EXT1 / uint32Seleciona a fonte para a seleçãodo local de controlo exter-
no EXT1/EXT2.

Seleção Ext1/Ext219.11

0 = EXT1

1 = EXT2

0EXT1 (permanentemente selecionada).EXT1

1EXT2 (permanentemente selecionada).EXT2

2Bit 11dapalavradecontrolo recebidoatravésdoadaptador
fieldbus A.

FBA A MCW bit 11

3Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

4Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

5Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

6Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

7Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

8Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

11Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

12Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2
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32Bit 11 da palavra de controlo recebida através da interface
de fieldbus integrada.

EFB MCW bit 11

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Velocidade / uint16Seleciona o modo de operação para o local de controlo
externo EXT1.

Modo controlo Ext119.12

1Nenhum.Zero

2Controlo de velocidade. A referência binário usada é 25.1
Contbinário veloc referência (saídada cadeiade referência
de velocidade).

Velocidade

3Controlo binário. A referência binário usada é 26.74 Saída
ref rampa bin (saída da cadeia de referência de binário).

Binário

4Combinação de seleções Velocidade e Binário: o seletor
de binário compara a saída do controlador de velocidade
(25.1 Contbinário veloc referência) e a referênciadebinário
(26.74 Saída ref rampa bin) e seleciona a mais baixa das
duas.

Mínimo

Seo erro de velocidade for negativo, o acionamento segue
a saída do controlador de velocidade até o erro de veloci-
dade ser novamente positivo.

Isto evita queoacionamento acelere descontroladamente
se a carga for perdida no controlo de binário.

5Combinação de seleções Velocidade e Binário: o seletor
de binário compara a saída do controlador de velocidade
(25.1 Contbinário veloc referência) e a referênciadebinário
26.74 Saída ref rampabin) e seleciona amais alta dasduas.

Máximo

Se o erro de velocidade for positivo, o acionamento segue
a saída do controlador de velocidade até o erro de veloci-
dade ser novamente negativo.

Isto evita queoacionamento acelere descontroladamente
se a carga for perdida no controlo de binário.

6Combinação de seleções Velocidade e Binário: O seletor
de binário adiciona a cadeia da referência de velocidade à
saída da cadeia da referência de binário.

Adicionar

7(apenas unidades de controlo tipo BCU). A referência
binário usada é 29.1 Controle de tensão CC de referência
de torque (saída da cadeia de referência de tensão CC).

Voltagem

Velocidade / uint16Seleciona o modo de operação para o local de controlo
externo EXT2.

Modo controlo Ext219.14

Sobre as seleções, ver parâmetro 19.12ModocontroloExt1.

Velocidade / uint16Seleciona o modo de operação para o controlo local.Modo controlo local19.16

0Controlo de velocidade. A referência binário usada é 25.1
Contbinário veloc referência (saídada cadeiade referência
de velocidade).

Velocidade

1Controlo binário. A referência binário usada é 26.74 Saída
ref rampa bin (saída da cadeia de referência de binário).

Binário
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Não / uint16Ativa/desativa o controlo local (os botões arrancar e parar
na consola de programação e os controlos locais na ferra-
menta para PC).

Desativar ctrl local19.17

AVISO!
Antes de desativar o controlo local, assegure-se de
que a consola de programação não é necessária para
parar o acionamento.

0Controlo local ativo.Não

1Controlo local desativado.Sim

Rpm / uint16Seleciona o tipo de referência para o modo de controlo
escalar do motor.

Unid ref controlo es-
calar

19.20

Ver tambéma secção de operaçãoModos de operação do
acionamento (página 26), e o parâmetro 99.4 Modo con-
trolo motor.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Hz.Hz

A referência é tomada do parâmetro 28.2 Saída rampa ref
frequência (saída da cadeia de controlo de frequência).

1Rpm. A referência é tomada do parâmetro 23.2 Saída
rampa ref veloc (referência de velocidade após rampa e
modelação).

Rpm
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Seleção da fonte do sinal de arranque/paragem/sentido
e operação/arranque/jog; seleção da fonte do sinal de
ativação da referência positiva/negativa.

Part/par/sentido20

Para mais informações sobre o local de controlo, ver a
secção Controlo local vs. controlo externo (página 23).

In1 Iniciar; In2 Dir /
uint16

Selecionaa fonteparaos comandosdearranque, paragem
e sentido para o local de controlo externo 1 (EXT1).

Comandos Ext120.1

Ver também os parâmetros 20.2…20.5.

0Não foram selecionadas fontes de arranque ou paragem.Não selecionado

1A fontedos comandosdearranque eparageméseleciona-
da pelo parâmetro 20.3 Fonte ent1 Ext1. As transições de
estado dos bits fonte são interpretadas como se segue:

In1 Iniciar

ComandoEstado da fonte 1 (20.3)

Arrancar0→1 (20.2 = Flanco)

1 (20.2 = Nível)

Parar0

2A fonte selecionada por 20.3 Fonte ent1 Ext1 é o sinal de
arranque; a fonte selecionada por 20.4 Fonte ent2 ext1

In1 Iniciar; In2 Dir

determina o sentido. As transições de estado dos bits
fonte são interpretadas como se segue:

ComandoEstado da fonte 2
(20.4)

Estado da fonte 1
(20.3)

PararQualquer0

Arranque direto00→1 (20.2 = Flan-
co)

Arrancar inverso1
1 (20.2 = Nível)

3A fonte selecionada por 20.3 Fonte ent1 Ext1 é o sinal de
arranque direto; a fonte selecionada por 20.4 Fonte ent2

In1 Ini dir; In2 Ini inv

ext1 é o sinal de arranque inverso. As transições de estado
dos bits fonte são interpretadas como se segue:

ComandoEstado da fonte 2
(20.4)

Estado da fonte 1
(20.3)

Parar00

Arranque direto00→1 (20.2 = Flan-
co)

1 (20.2 = Nível)

Arrancar inverso0→1 (20.2 = Flan-
co)

0

1 (20.2 = Nível)

Parar11
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4As fontes dos comandos de arranque e paragem são sele-
cionadas pelos parâmetros 20.3 Fonte ent1 Ext1 e 20.4
Fonte ent2 ext1.

In1P Iniciar; In2 Parar

As transições de estado dos bits fonte são interpretadas
como se segue:

ComandoEstado da fonte 2
(20.4)

Estado da fonte 1
(20.3)

Arrancar10→ 1

Parar0Qualquer

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.2 Tipo
disparo iniciar Ext1.

5As fontes dos comandos de arranque e paragem são sele-
cionadas pelos parâmetros 20.3 Fonte ent1 Ext1 e 20.4
Fonte ent2 ext1.

In1P Ini; In2 Parar; In3
Dir

A fonte selecionada por 20.5 Fonte ent3 ext1 determina o
sentido. As transições de estado dos bits fonte são inter-
pretadas como se segue:

ComandoEstado da
fonte3 (20.5)

Estado da
fonte 2
(20.4)

Estado da
fonte 1 (20.3)

Arranquedire-
to

010→ 1

Arrancar in-
verso

110→ 1

PararQualquer0Qualquer

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.2 Tipo
disparo iniciar Ext1.

6As fontes dos comandos de arranque e paragem são sele-
cionadas pelos parâmetros 20.3 Fonte ent1 Ext1, 20.4
Fonte ent2 ext1 e 20.5 Fonte ent3 ext1. As transições de
estado dos bits fonte são interpretadas como se segue:

In1P St fwd; In2P St
rev; In3 Stop

ComandoEstado da
fonte3 (20.5)

Estado da
fonte 2
(20.4)

Estado da
fonte 1 (20.3)

Arranquedire-
to

1Qualquer0→ 1

Arrancar in-
verso

10→ 1Qualquer

Parar0QualquerQualquer

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.2 Tipo
disparo iniciar Ext1.
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11Os comandos de arranque e paragem são tomados da
consola de programação.

Painel de controlo

12Os comandos de arranque e paragem são tomados do
adaptador de fieldbus A.

Fieldbus A

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por nível, independentemente do parâmetro 20.2 Tipo
disparo iniciar Ext1.

14Os comandos de arranque e paragem são tomados da in-
terface do fieldbus integrado.

Fieldbus integrado

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por nível, independentemente do parâmetro 20.2 Tipo
disparo iniciar Ext1.

15Os comandos de arranque e paragem são tomados de
outro acionamento através da ligação mestre/seguidor.

Link M/F

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por nível, independentemente do parâmetro 20.2 Tipo
disparo iniciar Ext1.

21Os comando de arranque e paragem são tomados da pa-
lavra de controlo do programa de aplicação (parâmetro
6.2 Palavra controlo aplicação).

Programa Aplicação

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por nível, independentemente do parâmetro 20.2 Tipo
disparo iniciar Ext1.

22Reservado.ATF

16Os comandos de arranque e paragem são tomados de um
controlador externo (DDCS).

Controlador DDCS

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
rado por nível, independentemente do parâmetro 20.2 Tipo
disparo iniciar Ext1.

Rebordo / uint16Define se o sinal de arranque do local de controlo externo
EXT1 é disparado por flanco ou nível.

Tipo disparo iniciar
Ext1

20.2

Nota: Este parâmetro só é efetivo quando o parâmetro 20.1
Comandos Ext1 é definido para In1 Iniciar, In1 Iniciar; In2 Dir,
In1 Ini dir; In2 Ini inv, ou Painel de controlo.

0O sinal de arranque é disparado por flanco.Rebordo

1O sinal de arranque é disparado por nível.Nível

ED1 / uint32Seleciona a fonte 1 para o parâmetro 20.1 Comandos Ext1.Fonte ent1 Ext120.3

00 (sempre off).Não selecionado

11 (sempre off).Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).ED1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).ED2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).ED3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).ED4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).ED5
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7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).ED6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).ESD1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).ESD2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

DI2 / uint32Seleciona a fonte 2 para o parâmetro 20.1 Comandos Ext1.Fonte ent2 ext120.4

Sobre as seleções disponíveis, consultar o parâmetro 20.3
Fonte ent1 Ext1.

Não selecionado /
uint32Seleciona a fonte 3 para o parâmetro 20.1 Comandos Ext1.

Sobre as seleções disponíveis, consultar o parâmetro 20.3
Fonte ent1 Ext1.

Fonte ent3 ext120.5

Não selecionado /
uint16

Selecionaa fonteparaos comandosdearranque, paragem
e sentido para o local de controlo externo 2 (EXT2).

Comandos Ext220.6

Ver também os parâmetros 20.7…20.10.

0Não foram selecionadas fontes de arranque ou paragem.Não selecionado

1A fontedos comandosdearranque eparageméseleciona-
da pelo parâmetro 20.8 Fonte ent1 Ext2. As transições de
estado dos bits fonte são interpretadas como se segue:

In1 Iniciar

ComandoEstado da fonte 1 (20.8)

Arrancar0→1 (20.7 = Flanco)

1 (20.7 = Nível)

Parar0

2A fonte selecionada por 20.8 Fonte ent1 Ext2 é o sinal de
arranque; a fonte selecionada por 20.9 Fonte ent2 ext2
determina o sentido. As transições de estado dos bits
fonte são interpretadas como se segue:

In1 Iniciar; In2 Dir

ComandoEstado da fonte 2
(20.9)

Estado da fonte 1
(20.8)

PararQualquer0

Arranque direto00→1 (20.7 = Flan-
co)

1 (20.7 = Nível)
Arrancar inverso1
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3A fonte selecionada por 20.8 Fonte ent1 Ext2 é o sinal de
arranque direto; a fonte selecionada por 20.9 Fonte ent2
ext2 é o sinal de arranque inverso. As transições de estado
dos bits fonte são interpretadas como se segue:

In1 Ini dir; In2 Ini inv

ComandoEstado da fonte 2
(20.9)

Estado da fonte 1
(20.8)

Parar00

Arranque direto00→1 (20.7 = Flan-
co)

1 (20.7 = Nível)

Arrancar inverso0→1 (20.7 = Flan-
co)

1 (20.7 = Nível)

0

Parar11

4As fontes dos comandos de arranque e paragem são sele-
cionadas pelos parâmetros 20.8 Fonte ent1 Ext2 e 20.9
Fonte ent2 ext2.

In1P Iniciar; In2 Parar

As transições de estado dos bits fonte são interpretadas
como se segue:

ComandoEstado da fonte 2
(20.9)

Estado da fonte 1
(20.8)

Arrancar10→ 1

Parar0Qualquer

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

5As fontes dos comandos de arranque e paragem são sele-
cionadas pelos parâmetros 20.8 Fonte ent1 Ext2 e 20.9
Fonte ent2 ext2.

In1P Ini; In2 Parar; In3
Dir

A fonte selecionada por 20.10 Fonte ent3 ext2 determina
o sentido. As transiçõesde estadodosbits fonte são inter-
pretadas como se segue:

ComandoEstado da
fonte 3
(20.10)

Estado da
fonte 2
(20.9)

Estado da
fonte 1 (20.8)

Arranquedire-
to

010→ 1

Arrancar in-
verso

110→ 1

PararQualquer0Qualquer

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.
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6As fontes dos comandos de arranque e paragem são sele-
cionadas pelos parâmetros 20.8 Fonte ent1 Ext2, 20.9
Fonte ent2 ext2 e 20.10 Fonte ent3 ext2. As transições de
estado dos bits fonte são interpretadas como se segue:

In1P St fwd; In2P St
rev; In3 Stop

ComandoEstado da
fonte 3
(20.10)

Estado da
fonte 2
(20.9)

Estado da
fonte 1 (20.8)

Arranquedire-
to

1Qualquer0→ 1

Arrancar in-
verso

10→ 1Qualquer

Parar0QualquerQualquer

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

11Os comandos de arranque e paragem são tomados da
consola de programação.

Painel de controlo

12Os comandos de arranque e paragem são tomados do
adaptador de fieldbus A.

Fieldbus A

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

14Os comandos de arranque e paragem são tomados da in-
terface do fieldbus integrado.

Fieldbus integrado

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

15Os comandos de arranque e paragem são tomados de
outro acionamento através da ligação mestre/seguidor.

Link M/F

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

21Os comando de arranque e paragem são tomados da pa-
lavra de controlo do programa de aplicação (parâmetro
6.2 Palavra controlo aplicação).

Programa Aplicação

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.

22Reservado.ATF

16Os comandos de arranque e paragem são tomados de um
controlador externo (DDCS).

Controlador DDCS

Nota: Com este ajuste, o sinal de arranque é sempre dispa-
radopor flanco, independentementedoparâmetro 20.7 Tipo
disparo iniciar Ext2.
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Rebordo / uint16Define se o sinal de arranque do local de controlo externo
EXT2 é disparado por flanco ou nível.

Tipo disparo iniciar
Ext2

20.7

Nota: Este parâmetro só é efetivo quando o parâmetro 20.6
Comandos Ext2 é definido para In1 Iniciar, In1 Iniciar; In2 Dir,
In1 Ini dir; In2 Ini inv, ou Painel de controlo.

0O sinal de arranque é disparado por flanco.Rebordo

1O sinal de arranque é disparado por nível.Nível

Não selecionado /
uint32

Seleciona a fonte 1 para oparâmetro 20.6ComandosExt2.

Sobre as seleções disponíveis, consultar o parâmetro 20.3
Fonte ent1 Ext1.

Fonte ent1 Ext220.8

Não selecionado /
uint32

Selecionaa fonte 2paraoparâmetro 20.6ComandosExt2.

Sobre as seleções disponíveis, consultar o parâmetro 20.3
Fonte ent1 Ext1.

Fonte ent2 ext220.9

Não selecionado /
uint32

Selecionaa fonte 3paraoparâmetro 20.6ComandosExt2.

Sobre as seleções disponíveis, consultar o parâmetro 20.3
Fonte ent1 Ext1.

Fonte ent3 ext220.10

Inércia (95.20 b10) /
uint16

Seleciona a forma de paragem do motor quando o sinal
de permissão func é desligado.

Modo parar perm
func

20.11

A fonte para o sinal de permissão func é selecionada pelo
parâmetro 20.12 Fonte permissão func 1.

0Paragem pela desconexão dos semicondutores de saída
do acionamento.

Inércia

O motor é parado por inércia.

AVISO!
Se for usadoumtravãomecânico, verificar se é segura
a paragem do acionamento por inércia.

1Paragem ao longo da rampa de desaceleração ativa. Ver
o grupo de parâmetros 23 Rampa ref velocidade (pági-
na 281).

Rampa

2Paragemdeacordocomos limitesdebinário (parâmetros
30.19 e 30.20).

Limite bin

DIIL (95.20 b10); Sele-
cionado (95.20 b5);
ED5 (95.20 b9) /
uint32

Seleciona a fontedo sinal externodepermissãode funcio-
namento. Se o sinal de permissão func for desligado, o
acionamento não arranca. Se já estiver a funcionar, o
acionamentoéparadodeacordocomoajustedoparâme-
tro 20.11 Modo parar perm func.

Fontepermissãofunc
1

20.12

1 = Sinal de permissão func ON.

Nota:Oaviso que indica um sinal em falta pode ser suprimi-
do usando o parâmetro 20.30 Ativar função de aviso de si-
nais.

Ver também o parâmetro 20.19 Ativar comando de arran-
que.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

30Bit 3 dapalavrade controlo recebidoatravésdoadaptador
fieldbus A.

FBA A MCW bit 3

32Bit 3 da palavra de controlo recebida através da interface
de fieldbus integrada.

EFB MCW bit 3

33Entrada DIIL (10.2 Estado atraso DI, bit 15).DIIL

34Bit 3 da palavra de controlo recebida da fonte de controlo
ativa.

Fonte controlo ativa
MCW bit 3

Nota:
• Se o acionamento está a funcionar em controlo por

fieldbus, desligar o bit 3 off remove efetivamente os si-
nais de arranque e de permissão de func.

• Neste caso, omododeparagemédeterminadopor 20.11
Modo parar perm func ou 21.3 Modo parar, o modo que
tivermaior prioridade. Aordemdosmodosdeparagem,
do mais alto para o mais baixo é Inércia – Limite bin –
Rampa.
No caso da fonte ativa ser a consola de programação,
a ferramenta para PC ou a E/S do acionamento, o sinal
de permissão func está sempre ON.

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Selecionado / uint32Seleciona a fonte do sinal de arranque ativo.Ativar comando de
arranque

20.19

1 = Arranque ativo.

Como sinal desligado, qualquer comando de arranque do
acionamento é inibido. (Se desligar o sinal enquanto o
acionamentoestáa funcionar, aparagemnãoéefetuada.)

Nota:
• Se umcomandodearranquedisparadopor nível estiver

ON quando o sinal de início da permissão func está ON,
oacionamentoarranca. (Umsinal dearranquedisparado
por flanco deve ser reposto para o acionamento arran-
car.) Ver os parâmetros 20.2 Tipo disparo iniciar Ext1,
20.7 Tipodisparo iniciar Ext2 e 20.29 Tipodisparo arran-
que local.

• O aviso que indica umsinal em falta pode ser suprimido
usando o parâmetro 20.30 Ativar função de aviso de si-
nais.

Ver também o parâmetro 20.12 Fonte permissão func 1.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1
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Seleção

Nr.

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

30Entrada DIIL (10.2 Estado atraso DI, bit 15).DIIL

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Selecionado / uint32Seleciona a fonte do comando de ativação da velocidade
positiva.

Ativar velocidade po-
sitiva

20.23

1 = Velocidade positiva ativa.

0 = Velocidade positiva interpretada como referência de
velocidade zero. Na figura abaixo, 23.1 Ent rampa ref veloc
é definido para zero depois do sinal de ativação da veloci-
dade positiva ser limpo.

Ações em diferentes modos de controlo:

Controlo de velocidade: A referência de velocidade é defi-
nidapara zeroeomotor édesaceleradoao longoda rampa
de desaceleração atualmente ativa. O acionamento
mantêm-se emmodulação. O controlador de pico evita
termos de binário adicionais de operarem o motor no
sentido positivo.

Controlo binário: O controlador de picomonitoriza o sen-
tido de rotação do motor.

20.23

20.24

23.01

01,01

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6
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Nr.

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Selecionado / uint32Seleciona a fonte do comando de ativação da referência
de velocidade negativa. Ver parâmetro 20.23 Ativar veloci-
dade positiva.

Ativar veloc negativa20.24

Não selecionado /
uint32

Seleciona a fonte para o sinal de ativação do jog.

(As fontesdos sinais de ativaçãodo jogging são seleciona-
das pelos parâmetros 20.26 Fonte iniciar jogging 1 e 20.27
Fonte iniciar jogging 2.)

Ativar jogging20.25

1 = Jogging ativado.

0 = Jogging desativado.

Nota: O jogging pode ser ativado apenas quando não está
ativo nenhumcomandode arranque de um local de controlo
externo. Por outro lado, se o jogging já estiver ativo, o acio-
namento não pode ser arrancado a partir de um local de
controlo externo, (exceto por comandos de impulso através
de fieldbus).

Consulte a secção Jogging (página 60).

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Se ativado pelo parâmetro 20.25 Ativar jogging, seleciona
a fonte para a ativação da função jogging 1. (A função de
jogging 1 também pode ser ativada através do fieldbus,
independentemente do parâmetro 20.25.)

Fonte iniciar jogging
1

20.26

1 = Jogging 1 ativo.

Nota: Se jogging 1 e 2 estão ativados, o jogging que foi ati-
vado em primeiro lugar tem prioridade.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 02).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4
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6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Se ativado pelo parâmetro 20.25 Ativar jogging, seleciona
a fonte para a ativação da função jogging 2. (A função de
jogging 2 também pode ser ativada através do fieldbus,
independentemente do parâmetro 20.25.)

Fonte iniciar jogging
2

20.27

1 = Jogging 2 ativo.

Sobre as seleções, ver o parâmetro 20.26 Fonte iniciar
jogging 1.

Nota: Se jogging 1 e 2 estão ativados, o jogging que foi ati-
vado em primeiro lugar tem prioridade.

Rebordo / uint16Define se o sinal de arranque para controlo local (por
exemplo, consola de programação ou ferramenta PC) é
disparado por flanco ou por nível.

Tipo disparo arran-
que local

20.29

0O sinal de arranque é disparado por flanco.Rebordo

1O sinal de arranque é disparado por nível.Nível

- / uint16Seleciona os avisos do sinal de ativação (ex. permissão
fun, arranque ativo) a serem suprimidos. Este parâmetro
pode ser usado par evitar que estes avisos inundem o
diário de eventos.

Ativar função de avi-
so de sinais

20.30

Sempre que um bit deste parâmetro é definido para 1, o
aviso correspondente é suprimido, ie. não é gerado ne-
nhum evento se o sinal for desligado.

Osbitsdestenúmerobinário correspondemaosseguintes
avisos:

AFEA Ativar sinal de arranque em faltaAtivar arranqueb0

AFEB Permissão func em faltaPermissão Func 1b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Modos de arranque e paragem; seleção domodo de para-
gem de emergência e fonte do sinal; ajustes de magneti-
zação CC; seleção do modo autofaseamento.

Modoarrancar/parar21

Automático / uint16Seleciona a função de arranque do motor para modo de
controloDTCdomotor, ou seja, quando99.4Modocontro-
lo motor está definido para DTC.

Modo arrancar21.1

Nota:
• A função de arranque para o modo de controlo escalar

é selecionada pelo parâmetro 21.19 Modo arr escalar.
• O arranque de umamáquina em rotação não é possível

quando a magnetização CC está selecionada (Rápido
ou Const tempo).

• Commotores síncronos de ímanes permanentes e mo-
tores síncronosde relutância, deve ser usadooarranque
Automático.

• Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

Consulte ainda a secção Magnetização CC (página 67).

0Oacionamentopré-magnetiza omotor antesdoarranque.
O tempodepré-magnetizaçãoédeterminadoautomatica-

Rápido

mente, sendo normalmente de 200 ms a 2 s dependendo
do tamanho do motor. Este modo deve ser selecionado
se for requerido um binário de arranque elevado.

1Oacionamentopré-magnetiza omotor antesdoarranque.
O tempo de pré-magnetização é definido pelo parâmetro

Const tempo

21.2Tempomagnetização. Estemododeveser selecionado
se for necessário um tempo constante de pré-magneti-
zação (ex: se o arranquedomotor tiver de ser sincronizado
com a abertura de um travão mecânico). Este ajuste
também garante o binário de arranque mais elevado
possível quandoo tempodepré-magnetizaçãoéajustado
com uma duração suficiente.

AVISO!
O acionamento arranca depois do tempo demagneti-
zaçãodefinido terpassadomesmoseamagnetização
não tiver sido completada. Em aplicações onde é es-
sencial um binário de arranque completo, verificar se
o tempodemagnetizaçãoconstanteésuficientemente
longo para permitir uma geração de magnetização e
de binário completa.

2O arranque automático garante um arranque ótimo do
motor na maioria dos casos.

Automático

Inclui a função de arranque em rotação (arranque de um
motor emrotação) e a funçãodearranqueautomático (um
motor parado pode ser reiniciado imediatamente sem
esperar que o fluxo domotor acabe). O programa de con-
trolo domotor do acionamento identifica o fluxo e o esta-
domecânicodomotorearrancaomotorde forma instantâ-
nea em todos os estados.

3Este método destina-se a apenas para motores assíncro-
nos e é otimizado para aplicações onde o acionamento

Partida rápida

deve ser arrancado para ummotor em rotação a altas fre-
quências (acima de 150 Hz).
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500 ms / uint16Define o tempo de pré-magnetização quandoTempomagnetização21.2
• oparâmetro 21.1Modoarrancar estádefinidoparaConst

tempo (no modo de controlo DTC do motor), ou
• o parâmetro 21.19 Modo arr escalar está definido para

Tempo const (no modo de controlo escalar do motor).
Depois do comando de arranque, o acionamento pré-
magnetizaomotorautomaticamentepelo tempodefinido.
Para garantir a magnetização completa, ajustar este
parâmetro para o mesmo valor ou para um valor superior
ao da constante de tempo do rotor. Se não conhecer o
valor, utilize o valor da regra descrita na tabela abaixo:

Tempo de magnetização
constante

Potência nominal do motor

≥ 50 a 100 ms< 1 kW

≥ 100 a 200 ms1 a 10 kW

≥ 200 a 1000 ms10 a 200 kW

≥ 1000 a 2000 ms200 a 1000 kW

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

1 = 1 ms / 1 = 1 msTempo de magnetização CC constante.0...10000 ms

Inércia / uint16Seleciona a forma como omotor é parado quando é rece-
bido um comando de paragem.

Modo parar21.3

É possível travagemadicional, selecionando travagempor
fluxo (ver o parâmetro 97.5 Travagem fluxo).

Nota: Este parâmetro não é válido num acionamento segui-
dor numa configuração mestre/seguidor.

0Paragem pela desconexão dos semicondutores de saída
do acionamento.

Inércia

O motor é parado por inércia.

AVISO!
Se for usadoumtravãomecânico, verificar se é segura
a paragem do acionamento por inércia.

1Paragem ao longo da rampa de desaceleração ativa. Ver
o grupo de parâmetros 23 Rampa ref velocidade (pági-
na 281).

Rampa

2Paragemdeacordocomos limitesdebinário (parâmetros
30.19 e 30.20).

Limite bin

Paragemrampa(Off1);
Paragem inércia (Off2)
(95.20 b1); Paragem
rampa eme (Off3)
(95.20 b2) / uint16

Seleciona a forma como omotor é parado quando é rece-
bido um comando de paragem de emergência.

A fonte para o sinal de permissão func é selecionada pelo
parâmetro 21.5 Fonte parag emergência.

Modo parag emerg21.4
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0Com o acionamento em funcionamento:Paragem rampa
(Off1) • 1 = Operação normal.

• 0 = Paragem normal ao longo de uma rampa de desace-
leração padrão definida para o tipo de referência parti-
cular (ver secção Referência rampa (página 46)). Depois
doacionamento terparado,podeser reiniciado removen-
do o sinal de paragem de emergência e comutando o si-
nal de arranque de 0 para 1.

Com o acionamento parado:
• 1 = Arranque permitido.
• 0 = Arranque não permitido.

1Com o acionamento em funcionamento:Paragem inércia
(Off2) • 1 = Operação normal.

• 0 = Paragem por inércia. O acionamento pode ser reini-
ciado, restaurandoo sinal de encravamentodearranque
e comutando o sinal de arranque de 0 para 1.

Com o acionamento parado:
• 1 = Arranque permitido.
• 0 = Arranque não permitido.

2Com o acionamento em funcionamento:Paragem rampa eme
(Off3) • 1 = Operação normal.

• 0 = Paragem por rampa ao longo da rampa de paragem
deemergência definidapeloparâmetro 23.23 Tempopar
emerg. Depois do acionamento ter parado, pode ser
reiniciado removendoo sinal deparagemdeemergência
e comutando o sinal de arranque de 0 para 1.

Com o acionamento parado:
• 1 = Arranque permitido.
• 0 = Arranque não permitido.

Inativo (verdadeiro);
ED4 (95.20 b1, 95.20
b2) / uint32

Seleciona a fonte para o sinal de paragem de emergência.
A modo de paragem é selecionado pelo parâmetro 21.4
Modo parag emerg.

Fonte parag
emergência

21.5

0 = Paragem de emergência (Off3)

1 = Operação normal

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

00.Ativo (falso)

11.Inativo (verdadeiro)

2Entrada DIIL (10.2 Estado atraso DI, bit 15).DIIL

3Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

4Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

5Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

6Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

7Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

8Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

11Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

12Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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30.00 rpm / real32Define o limite da velocidade zero. O motor é parado ao
longo de uma rampa de velocidade (quando a paragem
em rampa é selecionada) até o limite de velocidade zero
ser atingido. Depois do atrasoda velocidade zero, omotor
é parado por inércia.

Limite veloc zero21.6

Nota: Se usar um valor inferior ao predefinido, certificar-se
de que a unidade consegue parar.

- / 100 = 1 rpmLimite velocidade zero. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.1.

0.00 ... 30000.00 rpm
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0 ms / real32Defineoatrasopara a funçãodeatrasode velocidade zero.
A funçãoéútil emaplicaçõesondeéessencial umarranque
suave e rápido. Durante o atraso, o acionamento sabe
exatamente a posição do rotor.

Atraso veloc zero21.7

Sem atraso da velocidade zero:

Oacionamento recebeumcomandodeparagemedesace-
lera ao longo de uma rampa. Quando a velocidade real do
motor cai abaixo do valor do parâmetro 21.6 Limite veloc
zero, amodulaçãodo inversor é parada eomotor éparado
por inércia.

Controlador velocidade
desligado::
Motor parado por inércia.

21.06

Tempo

Velocidade

Com atraso da velocidade zero:

Oacionamento recebeumcomandodeparagemedesace-
lera ao longo de uma rampa. Quando a velocidade real do
motor cai abaixo do valor do parâmetro 21.6 Limite veloc
zero, a função de atraso da velocidade zero é ativada. Du-
ranteoatrasoa funçãomantemocontrolador de velocida-
de ativado: o inversor modula, o motor é magnetizado e
o acionamento está pronto para um arranque rápido. O
atraso de velocidade zero pode ser usado por exemplo
com a função jogging.

Velocidade O controlador de velocidade
permanece ativo.
O motor é desacelerado até à
velocidade zero real.

Tempo

21.06

Atraso

1 = 1 ms / 1 = 1 msAtraso velocidade zero.0...30000 ms
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

- / uint16Ativa/desativa as funções de paragem CC e de pós-mag-
netização.Consulte a secçãoMagnetizaçãoCC (página67).

Controlo correnteCC21.8

Nota:
• A paragem CC está disponível apenas com controlo de

velocidade nomodo de controlo DTC domotor (ver pá-
gina 26).

• A magnetização CC provoca o aquecimento do motor.
Em aplicações onde sejam necessários longos tempos
demagnetização CC, devem ser usadosmotores venti-
lados externamente. Se o período de magnetização CC
for elevado, a magnetização CC não pode evitar a ro-
tação do veio do motor se for aplicada uma carga
constante ao motor.

1 = Ativa paragem CC. Consultar a secção Paragem
CC (página 67).

Paragem CCb0

Nota: A função de paragem CC não tem efeito se o sinal de
arranque estiver desligado.

1 = Ativa pós-magnetização. Consultar a secção Pós-mag-
netização (página 68).

Pós-magnetizaçãob1

Nota: A pós-magnetização está disponível apenas quando
rampa é o modo de paragem selecionado (ver o parâmetro
21.3 Modo parar).

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

5.00 rpm / real32Define a velocidade de paragem CC. Ver parâmetro 21.8
Controlo corrente CC e a secção Paragem CC (página 67).

Veloc paragem CC21.9

- / 100 = 1 rpmVeloc paragem CC. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.0.00 ... 1000.00 rpm

30.0 percentagem /
real32

Define a corrente de paragem CC em percentagem da
corrente nominal do motor. Ver parâmetro 21.8 Controlo
corrente CC e a secção Magnetização CC (página 67).

Ref corrente CC21.10

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Velocidade paragem CC.0.0 ... 100.0 percenta-
gem

0 s / uint32Define a duração do tempo em que a pós-magnetização
está ativa depois do motor ser parado. A corrente de
magnetizaçãoédefinidapeloparâmetro 21.10Ref corrente
CC.

Tempopós-magneti-
zação

21.11

Ver parâmetro 21.8 Controlo corrente CC

1 = 1 s / 1 = 1 sTempo de pós-magnetização.0...3000 s
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Nr.

Off / uint32Ativa/desativa (ouselecionaumafontequeativa/desativa)
amagnetizaçãocontínua.Consulte a secçãoMagnetização
contínua (página 68).

Comando magneti-
zação contínua

21.12

A corrente de magnetização é calculada com base na re-
ferência do fluxo (ver o grupo de parâmetros 97 Controlo
motor).

Nota:
• Esta funçãoestádisponível apenasemmododecontrolo

DTC do motor.
• A magnetização contínua provoca o aquecimento do

motor. Em aplicações onde sejam necessários longos
tempos de magnetização contínua, os motores devem
ser ventilados externamente.

• A magnetização contínua não pode impedir o veio do
motorde rodarduranteum longoperíodose for aplicada
uma carga constante ao motor.

0 = Funcionamento normal

1 = Magnetização ativa

00.Off

11.On

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Sintonizar / uint16Seleciona a forma como o autofaseamento é efetuado.Modo auto-fase21.13

Consulte a secção Autofaseamento (página 63).

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Este 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 não
for crítico.

Sintonizar

Nota: Este modo provoca a rotação do motor. A gama de
carga deve ser inferior a 5%.

1Mais rápido que o modo Sintonizar, mas não tão preciso.
O motor não roda.

Imobilizado 1

Motores de ímanes permanentes: Este modo é recomen-
dado commotores de polos salientes.

2Ummodoalternativo de imobilizaçãodo autofaseamento
que pode ser usado se omodoSintonizar e omodo Imobi-
lizado 1 apresentar resultados errados. No entanto, este
modo é considerado mais lento que Imobilizado 1.

Imobilizado 2

Motores de ímanes permanentes: Este modo é recomen-
dado commotores de polos salientes.

3Este modo deve ser usado se for necessário observar o
sinal de impulso zero do codificador e outros modos não
deremresultado.Omotor rodaaté ser detetadoum impul-
so zero.

Voltar com impulsoZ
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Nr.

Off / uint32Seleciona a fontedo comandoon/off depré-aquecimento
do motor.

Fonte entrada pré-
aquecimento

21.14

Consulte a secção Pré-aquecimento (página 67).

Nota: A função de pré-aquecimento não ativa se
• a função de binário seguro off estiver ativada,
• uma falha estiver ativa,
• tiver passadomenos de umminuto após a paragem, ou
• A função dormir PID está ativa.

O pré-aquecimento é desativado quando o acionamento
arranca, e ultrapassadopela pré-magnetização, pós-mag-
netização ou magnetização contínua.

0 = Preaquecimento inativo

1 = Preaquecimento ativo

00. O pré-aquecimento está sempre desativado.Off

11. O pré-aquecimento está sempre ativo quando o aciona-
mento está parado (além das condições acima referidas).

On

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

8Supervisão 1 ativo (32.1 Estado supervisão, bit 0).Supervisão 1

9Supervisão 2 ativo (32.1 Estado supervisão, bit 1).Supervisão 2

10Supervisão 3 ativo (32.1 Estado supervisão, bit 2).Supervisão 3

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

60 s / real32Define o tempode atraso para a funçãopré-aquecimento.Atraso tempo pré-
aquecimento

21.15

1 = 1 s / 1 = 1 sAtraso tempo pré-aquecimento.10...3000 s

0.0 percentagem /
real32

Define a corrente de pré-aquecimento domotor que é ali-
mentada para o motor quando a fonte selecionada por
21.14 Fonte entrada pré-aquecimento está ON. Valor em
percentagem da corrente nominal do motor.

Corr pré-aquec21.16

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Corrente pré-aquecimento.0.0 ... 30.0 percenta-
gem
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5.0 s / real32Omotor pode ser arrancado automaticamente depois de
uma curta falha de potência de alimentação, usando a
função de rearme automático. Consulte a secção Rearme
automático (página 81).

Temporearmeautom21.18

Quando este parâmetro é ajustado para 0.0 segundos, o
reinício automático é desativado. De outra forma, o parâ-
metro define a duraçãomáximada falha de potência após
o que o reinício é tentado. Notar que este tempo também
inclui o atraso de pré-carregamento CC.

AVISO!
A função restaura o acionamento automaticamente e
retoma a operação depois de uma falha de alimen-
tação. Certifique-se de não pode ocorrer nenhuma si-
tuação de perigo.

1 = 1 s / 10 = 1 s0.0 s = Rearme automático desativado.0.0 ... 10.0 s

0.1 … 10.0 s = Duração máxima da falha de potência.

Normal / uint16Seleciona a função de arranque do motor para modo de
controlo escalar do motor, ou seja, quando 99.4 Modo
controlo motor está definido para Escalar.

Modo arr escalar21.19

Nota:
• A função de arranque para o modo de controlo DTC é

selecionada pelo parâmetro 21.1 Modo arrancar.
• Commotores de ímanes permanentes, deve ser usado

o modo de arranque Automático.

Consulte ainda a secção Magnetização CC (página 67).

0Arranque imediato da velocidade zero.Normal

1Oacionamentopré-magnetiza omotor antesdoarranque.
O tempo de pré-magnetização é definido pelo parâmetro
21.2Tempomagnetização. Estemododeveser selecionado
se for necessário um tempo constante de pré-magneti-
zação (ex: se o arranquedomotor tiver de ser sincronizado
com a abertura de um travão mecânico). Este ajuste
também garante o binário de arranque mais elevado
possível quandoo tempodepré-magnetizaçãoéajustado
com uma duração suficiente.

Tempo const

Nota:Estemodonãopodeserusadoparaarrancarummotor
em rotação.

AVISO!
O acionamento arranca depois do tempo demagneti-
zaçãodefinido terpassadomesmoseamagnetização
não tiver sido completada. Em aplicações onde é es-
sencial um binário de arranque completo, verificar se
o tempodemagnetizaçãoconstanteésuficientemente
longo para permitir uma geração de magnetização e
de binário completa.

2Este ajuste deve ser usadoAutomático
• emaplicaçõesondesão requeridosarranquesemrotação

(ie. arranque de ummotor em rotação, e
• commotores de ímanes permanentes.
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Não selecionado /
uint32

Numacionamento seguidor controladopor binário, forçar
(ou selecionar uma fonte que force) o acionamento a mu-
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.

Forçar rampa para-
gem seguidor

21.20

Ver ainda a secção Funcionalidade mestre/seguidor.

1 = A paragem em rampa força o controlo da velocidade

00.Não selecionado

11.Selecionado

2Entrada DIIL (10.2 Estado atraso DI, bit 15).DIIL

3Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

4Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

5Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

6Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

7Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

8Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

11Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

12Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Inativo (falso) / uint32Seleciona a fonte do comando on/off da estimativa da
temperatura do motor.

Estimativada tempe-
ratura do motor

21.37

ConsulteasecçãoEstimativada temperaturadomotor (pá-
gina 69).

Nota: A função da estimativa da temperatura do motor re-
quer que
• o ID Run seja executado
• o pedido de ID Run não esteja ativo
• uma falha não esteja ativa, e
• o acionamento esteja no estado parado e pronto para

funcionar.

AVISO!
O acionamento inicia a modulação quando as con-
dições acima são cumpridas e a seleção está ativa.
Cuidado redobrado ao reiniciar o acionamento.

00Inativo (falso)

11Ativo (verdadeiro)

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).ED1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).ED2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).ED3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).ED4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).ED5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).ED6

8Supervisão 1 ativo (32.1 Estado supervisão, bit 0).Supervisão 1
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9Supervisão 2 ativo (32.1 Estado supervisão, bit 1).Supervisão 2

10Supervisão 3 ativo (32.1 Estado supervisão, bit 2).Supervisão 3

11A estimativa da temperatura domotor é sempre realizada
com o comando de arranque do acionamento.

Comando de arran-
que do acionamento

12A estimativa da temperatura do motor é realizada logo
após o arranque do acionamento (arranque da placa de
controlo).

Arranque do aciona-
mento

4.0 s / real32Define o tempo da estimativa da temperatura do motor.Tempodaestimativa
da temperatura do
motor

21.38

A estimativa da temperatura do motor é ativada com o
parâmetro 21.37 Estimativa da temperatura do motor.

10 = 1 s / 10 = 1 sTempodaestimativada temperaturadomotor emsegun-
dos.

0.5 ... 20.0 s
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Seleção

Nr.

Seleção da referência de velocidade; ajustes do potenció-
metro do motor.

Seleção referência
velocidade

22

Consultar os esquemasda cadeia de controlo nas páginas
656...658.

- / real32Apresenta a saída do bloco de seleção da referência de
velocidade.

Ref veloc ilimitada22.1

Consultar odiagramada cadeia de controlo napágina 657.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmValor da referência de velocidade selecionada. Para escala
16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

AI1 escalada / uint32Seleciona a fonte 1 da referência de velocidade.Seleção ref1 veloc22.11

Podem ser definidas duas fontes de sinal com este parâ-
metro e 22.12 Seleção ref2 veloc. Uma fontedigital selecio-
nada por 22.14 Seleção ref1/2 velocidade pode ser usada
para comutar entre duas fontes, ou aplicada uma função
matemática (22.13 Função ref1 veloc) aos dois sinais para
criar a referência.

…

… ADICIONAR

SUB

MUL

MIN

MAX

Ref1

22.11

22.81

22.82

22.13

22.14

22.83

22.12

0

EA

FB

Outros

0
EA

FB

Outros

0

1

0Nenhum.Zero

112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalada

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalada

43.5 FB A referência 1 (página 144).FB A ref1

53.6 FB A referência 2 (página 144).FB A ref2

83.9 EFB referência 1 (página 144).EFB ref1

93.10 EFB referência 2 (página 144).EFB ref2

103.11 DDCS control ref 1 (página 144).DDCS ctrl ref1

113.12 DDCS control ref 2 (página 144).DDCS ctrl ref2

123.13 M/F ou D2D ref1 (página 145).M/F referência 1

133.14 M/F ou D2D ref2 (página 145).M/F referência 2

1522.80 Ref atual potenc motor (saída da função de poten-
ciómetro do motor).

Potenciómeromotor

1640.1 Valor atual processo PID (saída do controlador PIDdo
processo).

PID

18Referência consola de programação, com valor inicial da
última referência de consola usada. Consulte a secção

Painel ctrl (refguarda-
da)

Usando a consola de programação como uma fonte de
controlo externo (página 25).
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19Referência consola de programação, com valor inicial da
fonte anterior ou valor atual. Consulte a secção Usando a
consola de programação como uma fonte de controlo ex-
terno (página 25).

Painel ctrl (ref copia-
da)

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Zero / uint32Seleciona a fonte 2 da referência de velocidade.Seleção ref2 veloc22.12

Para as seleções e um diagrama de seleção da fonte de
referência, consultar o parâmetro 22.11 Seleção ref1 veloc.

Ref1 / uint16Seleciona uma função matemática entre as fontes de re-
ferência selecionadas pelos parâmetros 22.11 Seleção ref1
veloc e 22.12 Seleção ref2 veloc. Ver diagrama em 22.11 Se-
leção ref1 veloc.

Função ref1 veloc22.13

0Sinal selecionado pelo 22.11 Seleção ref1 veloc é usado co-
mo referência de velocidade 1 comoestá (nenhuma função
aplicada).

Ref1

1A somadas fontes de referência é usada como referência1
de velocidade.

Ad (ref1 + ref2)

2A subtração ([22.11 Seleção ref1 veloc] - [22.12 Seleção ref2
veloc]) das fontes de referência é usada como referência
1 de velocidade.

Sub (ref1 - ref2)

3A multiplicação das fontes de referência é usada como
referência1 de velocidade.

Mul (ref1 x ref2)

4A mais pequena das fontes de referência é usada como
referência1 de velocidade.

Min (ref1, ref2)

5Amaior das fontes de referência é usada como referência1
de velocidade.

Max (ref1, ref2)

Seguir seleção
Ext1/Ext2 / uint32

Configura a seleção entre as referências de velocidade 1 e
2.

Seleção ref1/2 veloci-
dade

22.14

Ver diagrama em 22.11 Seleção ref1 veloc.

0 = Referência 1 velocidade

1 = Referência 2 velocidade

00.Ref velocidade 1

11.Ref velocidade 2

2A referência 1 de velocidade é usada quando o local de
controlo externo EXT1 está ativo. A referência 2 de veloci-
dade éusadaquandoo local de controlo externoEXT2está
ativo.

Seguir seleção
Ext1/Ext2

Ver também o parâmetro 19.11 Seleção Ext1/Ext2.

3Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

4Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

5Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

6Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

7Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

8Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

11Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

12Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2
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-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Zero / uint32Define uma referência a ser adicionada à referência de
velocidade depois da seleção de referência (ver página
656).

Aditivo velocidade
ref1

22.15

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 22.11 Seleção
ref1 veloc.

Nota: Por razões de segurança, o aditivo não é aplicado
quando qualquer das funções de paragem estão ativas.

1.000 SemUnid /
real32

Define um fator de escala para a referência de velocidade
selecionada (referência de velocidade 1 ou 2 multiplicada
pelo valor definido).

Partilha velocidade22.16

A referência 1 ou 2 de velocidade é selecionada pelo parâ-
metro 22.14 Seleção ref1/2 velocidade.

1000 = 1 SemUnid /
1000 = 1 SemUnid

Fator de escala da referência de velocidade.-8.000 ... 8.000SemU-
nid

Zero / uint32Define uma referência a ser adicionada à referência de
velocidadedepois da funçãodepartilha de velocidade (ver
página 656).

Aditivo velocidade
ref2

22.17

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 22.11 Seleção
ref1 veloc.

Nota: Por razões de segurança, o aditivo não é aplicado
quando qualquer das funções de paragem estão ativas.

- / uint16Determina comosãoselecionadasas velocidades constan-
tes, e seo sinal de sentidode rotaçãoéounãoconsiderado
quando aplicado a uma velocidade constante.

Função velocidade
constante

22.21

1 = Embalado: São selecionáveis 7 velocidades constantes
usando as três fontes definidas pelos parâmetros 22.22,
22.23 e 22.24.

Modo veloc constan-
te

b0

0 = Separadas: As velocidades constantes 1, 2 e 3 são ati-
vadas separadamente pelas fontes definidas pelos parâ-
metros 22.22, 22.23 e 22.24 respetivamente.

Emcasode conflito, a velocidade constante comonúmero
mais pequeno tem prioridade.

1 = Sent arranque: Para determinar o sentido de marcha
para uma velocidade constante, o sinal do ajuste da velo-
cidadeconstante (parâmetros22.26…22.32) émultiplicado
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.

Ativar sentidob1

AVISO!
Seosinal de sentidoé inverso ea velocidade constante
é negativa, o acionamento opera no sentido direto.

0 = Seg o Par: O sentido de marcha para a velocidade
constanteédeterminadopelo sinal doajustedavelocidade
constante (parâmetros 22.26…22.32).

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Parâmetros 273



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

DI5 / uint32Quando o bit 0 do parâmetro 22.21 Função velocidade
constante é 0 (Separado), seleciona uma fonte que ativa
a velocidade constante 1.

Sel veloc constante 122.22

Quando o bit 0 do parâmetro 22.21 Função velocidade
constante é 1 (Embalado), esteparâmetro eosparâmetros
22.23 Sel veloc constante 2 e 22.24 Sel veloc constante 3
selecionam três fontes cujos estados ativam velocidades
constantes como se segue:

Velocidade
constante
ativa

Fonte defini-
da pelo par.

22.24

Fonte defini-
da pelo par.

22.23

Fonte defini-
da pelo par.

22.22

Nenhum000

Veloc cons-
tante 1

001

Veloc cons-
tante 2

010

Veloc cons-
tante 3

011

Veloc cons-
tante 4

100

Veloc cons-
tante 5

101

Veloc cons-
tante 6

110

Veloc cons-
tante 7

111

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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Não selecionado /
uint32

Quando o bit 0 do parâmetro 22.21 Função velocidade
constante é 0 (Separado), seleciona uma fonte que ativa
a velocidade constante 2.

Sel veloc constante 222.23

Quando o bit 0 do parâmetro 22.21 Função velocidade
constante é 1 (Embalado), esteparâmetro eosparâmetros
22.22 Sel veloc constante 1 e 22.24 Sel veloc constante 3
selecionam três fontes que são usadas para ativar veloci-
dadesconstantes. Ver a tabelanoparâmetro22.22Sel veloc
constante 1.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 22.22 Sel veloc
constante 1.

Não selecionado /
uint32

Quando o bit 0 do parâmetro 22.21 Função velocidade
constante é 0 (Separado), seleciona uma fonte que ativa
a velocidade constante 3.

Sel veloc constante 322.24

Quando o bit 0 do parâmetro 22.21 Função velocidade
constante é 1 (Embalado), esteparâmetro eosparâmetros
22.22 Sel veloc constante 1 e 22.23 Sel veloc constante 2
selecionam três fontes que são usadas para ativar veloci-
dadesconstantes. Ver a tabelanoparâmetro22.22Sel veloc
constante 1.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 22.22 Sel veloc
constante 1.

300.00 rpm / real32Define a velocidade constante 1 (a velocidade do motor a
queomotor irá rodarquando for selecionadaa velocidade
constante 1).

Veloc constante 122.26

- / 100 = 1 rpmVeloc constante 1. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define a velocidade constante 2.Veloc constante 222.27

- / 100 = 1 rpmVeloc constante 2. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define a velocidade constante 3.Veloc constante 322.28

- / 100 = 1 rpmVeloc constante 3. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define a velocidade constante 4.Veloc constante 422.29

- / 100 = 1 rpmVeloc constante 4. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define a velocidade constante 5.Veloc constante 522.30

- / 100 = 1 rpmVeloc constante 5. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define a velocidade constante 6.Veloc constante 622.31

- / 100 = 1 rpmVeloc constante 6. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define a velocidade constante 7.Veloc constante 722.32

- / 100 = 1 rpmVeloc constante 7. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.-30000.00 ...
30000.00 rpm
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

- / real32Define a referência de velocidade segura que é usada com
funções de supervisão como

Ref veloc segura22.41

• 12.3 Função supervisão AI
• 49.5 Ação perda comunicação
• 50.2 FBA A func perda comun
• 50.32 Func perd com FBA B
• 58.14 Ação perda comun.

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade segura. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define a referência de velocidadepara a funçãode jogging
1. Para mais informações sobre jogging, ver página 60.

Ref jogging 122.42

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade para a função jogging 1. Para
escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define a referência de velocidadepara a funçãode jogging
2. Para mais informações sobre jogging, ver página 60.

Ref jogging 222.43

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade para a função jogging 2. Para
escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / uint16Ativa/desativa a funçãode velocidades críticas. Determina
ainda se as gamas especificadas são efetivas em ambos
os sentidos de rotação ou não.

Função velocidade
crítica

22.51

Consulte ainda a secção Velocidades/frequências críti-
cas (página 47).

1 = Ativado: Velocidade críticas ativas.Ativarb0

0 = Desativado: Velocidade críticas desativadas.

1 = Atribuído: As atribuições dos parâmetros 22.52…22.57
são consideradas.

Modo assinb1

0 = Absoluto: Os parâmetros 22.52…22.57 são tratados
como valores absolutos.

Cada gama é efetiva em ambos os sentidos de rotação.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 rpm / real32Define o limite inferior para a gama da velocidade critica
1

Veloc crítica 1 baixa22.52

Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 22.53
Veloc crítica 1 alta.

- / 100 = 1 rpmLimite inferior para a velocidade crítica 1. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define o limite superior para a gama da velocidade critica
1

Veloc crítica 1 alta22.53

Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 22.52
Veloc crítica 1 baixa.

- / 100 = 1 rpmLimite superior para a velocidade crítica 1. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm
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Seleção

Nr.

0.00 rpm / real32Define o limite inferior para a gama da velocidade critica
2

Veloc crítica 2 baixa22.54

Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 22.55
Veloc crítica 2 alta.

- / 100 = 1 rpmLimite inferior para a velocidade crítica 2. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define o limite superior para a gama da velocidade critica
2

Veloc crítica 2 alta22.55

Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 22.54
Veloc crítica 2 baixa.

- / 100 = 1 rpmLimite superior para a velocidade crítica 2. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define o limite inferior para a gama da velocidade critica
3

Veloc crítica 3 baixa22.56

Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 22.57
Veloc crítica 3 alta.

- / 100 = 1 rpmLimite inferior para a velocidade crítica 3. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define o limite superior para a gama da velocidade critica
3

Veloc crítica 3 alta22.57

Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 22.56
Veloc crítica 3 baixa.

- / 100 = 1 rpmLimite superior para a velocidade crítica 3. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

Inativo / uint16Ativa e seleciona o modo do potenciómetro do motor.Função poten motor22.71

Consulte a secção Potenciómetro do motor (página 74).

0Potenciómetrodomotordesativadoeoseu valor ajustado
para 0.

Inativo

1Quandoativo, opotenciómetrodomotor adotaemprimei-
ro lugar o valor definido pelo parâmetro 22.72 Valor inic
potenc motor.

Ativo (inic no arran-
que)

Quando o acionamento está a funcionar, o valor pode ser
ajustado desde as fontes acima e abaixo definidas pelos
parâmetros 22.73 Fonte ac potencmotor e 22.74 Fonte bx
potenc motor.

Uma paragem ou um ciclo de potência irá restaurar o po-
tenciómetro do motor para o valor inicial (22.72).

2ComoAtivo (inic noarranque),maso valor dopotencióme-
tro do motor é mantido ao longo de uma paragem ou de
um ciclo de potência.

Ativo (retomararran-
que)

0.00SemUnid / real32Define um valor inicial (ponto de arranque) para o poten-
ciómetro do motor. Ver as seleções do parâmetro 22.71
Função poten motor.

Valor inic potencmo-
tor

22.72

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Valor inicial para potenciómetro do motor.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid
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Nr.

Não selecionado /
uint32

Seleciona a fonte do sinal acima do potenciómetro do
motor.

Fonte ac potenc mo-
tor

22.73

0 = Sem alteração

1=Aumentaovalordopotenciómetrodomotor. (Seambas
as fontes inferiores e superiores estiverem ligadas, o valor
do potenciómetro não irá alterar.)

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Seleciona a fonte do sinal do potenciómetro do motor.

0 = Sem alteração

Fonte bx potenc mo-
tor

22.74

1 =Diminui o valor dopotenciómetrodomotor. (Se ambas
as fontes inferiores e superiores estiverem ligadas, o valor
do potenciómetro não altera.)

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 22.73 Fonte ac
potenc motor.

60.0 s / real32Define a taxa de alteração do potenciómetro do motor.
Este parâmetro especifica o tempo requerido para o po-
tenciómetro domotor para alterar domínimo (22.76) para
máximo (22.77). A mesma taxa de alteração é aplicada em
ambos os sentidos.

Temporampapotenc
motor

22.75

10 = 1 s / 10 = 1 sTempo de alteração do potenciómetro do motor.0.0 ... 3600.0 s

-1500.00 SemUnid /
real32

Define o valor mínimo do potenciómetro do motor.Valorminpotencmo-
tor

22.76

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Potenciómetro do motor mínimo.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

1500.00 SemUnid /
real32

Define o valor máximo do potenciómetro do motor.Valor max potenc
motor

22.77

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Potenciómetro do motor máximo.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

- / real32Apresenta a saída da função de potenciómetro domotor.
(O potenciómetro do motor é configurado usando os
parâmetros 22.71…22.74.)

Ref atual potenc mo-
tor

22.80

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Valor do potenciómetro do motor.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid
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- / real32Apresenta o valor da fonte da referência de velocidade 1
(selecionada pelo parâmetro 22.11 Seleção ref1 veloc).
Consultar odiagramada cadeiade controlo napágina656.

Ref veloc atual 122.81

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmValor da fonte de referência 1. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Apresenta o valor da fonte da referência de velocidade 2
(selecionada pelo parâmetro 22.12 Seleção ref2 veloc).
Consultar odiagramada cadeiade controlo napágina656.

Ref veloc atual 222.82

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmValor da fonte de referência 2. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Apresenta o valor da referência de velocidade depois da
função matemática ser aplicada pelo parâmetro 22.13
Função ref1 veloc e seleçãoda referência 1/2 (22.14 Seleção
ref1/2 velocidade). Consultar o diagrama da cadeia de
controlo na página 656.

Ref veloc atual 322.83

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade depois da seleção da fonte. Para
escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Apresenta o valor da referência de velocidade depois da
aplicação do 1º aditivo de velocidade (22.15 Aditivo veloci-
dade ref1). Consultar o diagrama da cadeia de controlo na
página 656.

Ref veloc atual 422.84

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade após aditivo 1. Para escala 16-bit,
ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Apresenta o valor da referência de velocidade depois da
aplicação do fator de escala de partilha de velocidade
(22.16Partilha velocidade). Consultar odiagramadacadeia
de controlo na página 656.

Ref veloc atual 522.85

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade depois da escala de partilha de
velocidade. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Apresenta o valor da referência de velocidade depois da
aplicação do 2º aditivo de velocidade (22.17 Aditivo veloci-
dade ref2). Consultar o diagramada cadeia de controlo na
página 656.

Ref veloc atual 622.86

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade após aditivo 2. Para escala 16-bit,
ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm
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Nr.

- / real32Apresenta o valor da referência de velocidade antes da
aplicação das velocidades críticas. Consultar o diagrama
da cadeia de controlo na página 657.

Ref veloc atual 722.87

O valor é recebido de 22.86 Ref veloc atual 6 exceto se ul-
trapassado por
• qualquer velocidade constante
• uma referência de jogging
• referência controlo rede (ver Termos e abreviaturas (pá-

gina 18))
• referência da consola de programação
• referência de velocidade segura.
Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmReferênciadevelocidadeantesdaaplicaçãodevelocidades
críticas. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm
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Nr.

Ajustes da rampa de referência de velocidade (progra-
mação das gamas de aceleração e desaceleração para o
acionamento).

Rampa ref velocidade23

Consultar odiagramada cadeiade controlo napágina658.

- / real32Apresentaa referênciadevelocidadeusada (emrpm)antes
de entrar nas funções de rampa emodelação. Consultar o
diagrama da cadeia de controlo na página 658.

Ent rampa ref veloc23.1

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade antes de rampa e demodelação.
Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Apresenta a referência de velocidade com rampa e forma
em rpm. Consultar o diagrama da cadeia de controlo na
página 658.

Saída rampa ref veloc23.2

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade depois da rampa e da forma.
Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

ED4;Tempoacel/desa-
cel 2 (95.20 b1) /
uint32

Seleciona a fonte que comuta entre os dois conjuntos de
tempos de rampa de aceleração/desaceleração definidos
pelos parâmetros 23.12…23.15.

Seleçãoajuste rampa23.11

0 = O tempo de aceleração 1 e o tempo de desaceleração
1 estão ativos

1 = O tempo de aceleração 2 e o tempo de desaceleração
2 estão ativos

00.Tempo acel/desacel
1

11.Tempo acel/desacel
2

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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20.000 s / real32Define o tempo de aceleração 1 como o tempo necessário
paraa velocidadepassarde zeroparaa velocidadedefinida
peloparâmetro46.1 Escala velocidade (nãoparaoparâme-
tro 30.12 Veloc máxima).

Tempo aceleração 123.12

Se a referência de velocidade aumentamais rápidodoque
a taxadeaceleraçãoajustada, a velocidadedomotor segue
a taxa de aceleração.

Se a referência de velocidade aumenta mais lentamente
do que a taxa de aceleração ajustada, a velocidade do
motor segue a referência.

Se o tempodeaceleraçãodefinido émuito curto, o aciona-
mentode frequência prolonga a aceleraçãopara não exce-
der os limites deoperaçãodoacionamentode frequência.

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de aceleração 1.0.000 ... 1800.000 s

20.000 s / real32Defineo tempodedesaceleração 1 comootemponecessá-
rio para a velocidade passar da velocidade definida pelo
parâmetro46.1 Escala velocidade (nãodoparâmetro 30.12
Veloc máxima) para zero.

Tempo desacel 123.13

Se a velocidadede referência diminuimais lentamenteque
a gama de desaceleração definida, a velocidade domotor
segue a referência.

Se a referência de velocidademudarmais rapidamente do
que a taxa de desaceleração ajustada, a velocidade do
motor segue a taxa de desaceleração.

Se a gama de desaceleração tiver um ajuste demasiado
breve, o acionamento prolonga automaticamente a desa-
celeração para não exceder os limites de funcionamento
do acionamento (ou para não exceder uma tensão de lin-
gaçãoCCsegura). Se existir algumadúvida sobre o tempo
de desaceleração ser demasiado curto, assegurar que o
controlo de sobretensão CC está ON (parâmetro 30.30
Controlo sobretensão.

Nota: Se for necessário um tempo de desaceleração curto
para uma aplicação de elevada inércia, deve equipar o acio-
namento com um chopper ou resistência de travagem.

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de desaceleração 1.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define o tempo de aceleração 2. Ver o parâmetro 23.12
Tempo aceleração 1.

Tempo aceleração 223.14

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de aceleração 2.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define o tempo de desaceleração 2. Ver o parâmetro 23.13
Tempo desacel 1.

Tempo desacel 223.15

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de desaceleração 2.0.000 ... 1800.000 s
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- / real32Define a forma da rampa de aceleração no início da acele-
ração.

Acel tempo forma 123.16

0.000 s: Rampa linear. Adequadapara umaaceleração/de-
saceleração uniforme e para rampas lentas.

0.001…1000.000 s: Rampa curva-S. As rampas curva-S são
ideaispara aplicaçõesdeelevação. A curva-S é constituída
por curvas simétricas em ambos os lados da rampa e uma
parte linear intermédia.

Nota: Por razões de segurança, os tempos de forma não se
aplicam às rampas de paragem de emergência.

Nota: Os tempos de forma da rampa podem nem sempre
ser respeitados se forem alterados durante a rampa e a re-
ferência for ultrapassada.

Aceleração:

Rampa linear:
23.17 = 0 s

Rampa curva-
S:
23.17 > 0 s

Rampa
linear:
23.16 = 0 s

Tempo de
formato

Rampa curva-S:
23.16 > 0 s

Velocidade

Tempo

Desaceleração:

Velocidade

Tempo

Rampa linear:
23.18 = 0 s

Rampa linear:
23.19 = 0 s

Rampa curva-
S:
23.18 > 0 s

Rampa curva-
S:
23.19 > 0 s

10 = 1 s / 1000 = 1 sForma da rampa no arranque da aceleração.0.000 ... 1800.000 s

0.000 s / real32Define a forma da rampa de aceleração no final da acele-
ração. Ver o parâmetro 23.16 Acel tempo forma 1.

Acel tempo forma 223.17

10 = 1 s / 1000 = 1 sForma da rampa no fim da aceleração.0.000 ... 1800.000 s
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0.000 s / real32Define a forma da rampa de desaceleração no início da
desaceleração. Ver o parâmetro 23.16 Acel tempo forma 1.

Des tempo forma 123.18

10 = 1 s / 1000 = 1 sForma da rampa no arranque da desaceleração.0.000 ... 1800.000 s

0.000 s / real32Define a formada rampadedesaceleraçãono fimdadesa-
celeração. Ver o parâmetro 23.16 Acel tempo forma 1.

Des tempo forma 223.19

10 = 1 s / 1000 = 1 sForma da rampa no fim da desaceleração.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define o tempo de aceleração para a função de jogging,
ou seja, o tempo necessário para a velocidade passar de
zero para o valor de velocidade definido pelo parâmetro
46.1 Escala velocidade.

Acel tempo jogging23.20

Consulte a secção Jogging (página 60).

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de aceleração para jogging.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Defineo tempodedesaceleraçãoparaa funçãode jogging,
ou seja, o tempo necessário para a velocidade passar do
valor de velocidade definido pelo parâmetro 46.1 Escala
velocidade para zero.

Des tempo jogging23.21

Consulte a secção Jogging (página 60).

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de desaceleração para jogging.0.000 ... 1800.000 s

3.000 s / real32Emmododecontrolodevelocidade, esteparâmetrodefine
a gama de desaceleração para a paragem de emergência
Off3 como o tempo que deve demorar à velocidade para
baixar do valor do parâmetro 46.1 Escala velocidade para
zero. Isto também se aplica ao controlo de binário porque
o acionamento comuta para controlo de velocidade ao
receber um comando de paragem de emergência Off3.

Tempo par emerg23.23

Emmodode controlo de frequência, este parâmetro espe-
cifica o tempo que deve demorar à frequência para baixar
do valor de 46.2 Escala frequência para zero.

O modo de paragem de emergência e a fonte de ativação
são selecionados por parâmetros 21.4Modo parag emerg
e21.5 Fonteparagemergência respetivamente. Aparagem
de emergência tambémpode ser ativada através de field-
bus.

Nota: A paragem de emergência Off1 usa a rampa de desa-
celeração padrão como definido pelos parâmetros
23.11…23.19 ou 28.71…28.75 (controlo de frequência).

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempodedesaceleraçãodaparagemdeemergênciaOff3.0.000 ... 1800.000 s

Inativo / uint32Seleciona uma fonte que force a referência de velocidade
para zeromesmoantesde esta entrar na funçãode rampa.

Rampa em zero23.24

0 = Força a referência de velocidade para zero antes da
função de rampa.

1 = A referência de velocidade continua normalmente para
a função de rampa

00.Ativo

11.Inativo

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3
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5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Seleciona a fonte de ativação/desativação do equilíbrio
da rampa de referência de velocidade.

Desequilíbrio rampa
ativo

23.26

Esta função é usada para gerar uma transferência suave
de ummotor controlado por binário ou tensão de volta
para um controlo por velocidade. A saída de equilíbrio
acompanha a velocidade atual da "linha" da aplicação e
quando a transferência é necessária, a referência de velo-
cidadepoder ser rapidamente "passada"para a velocidade
correta da linha.

É ainda possível usar o equilíbrio no controlador de veloci-
dade, ver o parâmetro 25.9 Equilíbrio ctrl veloc ativo.

Ver também o parâmetro 23.27 Ref desequilíbrio rampa.

0 = Inativo

1 = Ativo

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

- / real32Define a referência para o equilíbrio da rampade velocida-
de. A saída do gerador de rampa é forçada para este valor
quando o equilíbrio é ativado pelo parâmetro 23.26 Dese-
quilíbrio rampa ativo.

Ref desequilíbrio
rampa

23.27

- / 100 = 1 rpmReferência de equilíbrio da referência de velocidade. Para
escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm
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Off / uint32Ativa a função de inclinação variável, que controla a incli-
nação da rampa de velocidade durante a alteração da re-
ferência de velocidade. Isto permite que seja gerada uma
taxa constante de rampa, em vez de apenas as duas ram-
pas standard normalmente disponíveis.

Declive variável ativo23.28

Se o intervalo de atualização do sinal de um sistema de
controlo externo e a taxa de declive variável (23.29 Gama
declive variável) forem iguais, a referência de velocidade
resultantes (23.2 Saída rampa ref veloc é uma linha reta.

Referência de
velocidade

Tempo

Referência
de

velocidade

23.02 Saída rampa ref veloc

A

t

t = intervalo de atualização do sinal de um sistema de
controlo externo

A = alteração da referência de velocidade durante t

Esta função está ativa apenas em controlo remoto.

0Inclinação variável desativada.Off

1Inclinação variável ativa (nãodisponível emcontrolo local).On

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

50 ms / real32Definir a gama da alteração da referência de velocidade
quando o declive variável é ativado pelo parâmetro 23.28
Declive variável ativo.

Gamadeclive variável23.29

Paramelhores resultados, inserir o intervalodeatualização
da referência neste parâmetro.

1 = 1 ms / 1 = 1 msGama de declive variável.2...30000 ms

- / real32Apresentao termodecorreçãodevelocidadeparaa função
de partilha de carga com um acionamento seguidor con-
trolado por velocidade.

Sai correçãovelocida-
de seguidor

23.39

Consulte a secção Função de partilha de carga com um
seguidor controlado por velocidade (página 36).

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmTermo de correção de velocidade. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

286 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Não selecionado /
uint32

Comum seguidor controlado por velocidade, selecionar a
fonte para ativar/desativar a função de partilha de carga.

Ativarcorreçãoveloci-
dade seguidor

23.40

Consulte a secção Função de partilha de carga com um
seguidor controlado por velocidade (página 36).

0 = Inativo

1 = Ativo

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

1.00 percentagem /
real32

Ajusta o termo do ganho da correção de velocidade num
seguidor controlado por velocidade. Com efeito, define a
precisão com que os seguidor segue o binário domestre.
Um valor superior resulta num desempenho muito mais
preciso.

Ganho correção velo-
cidade seguidor

23.41

Consulte a secção Função de partilha de carga com um
seguidor controlado por velocidade (página 36).

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Ajuste do termo de correção de velocidade.0.00 ... 100.00percen-
tagem

MF ref 2 / uint32Seleciona a fonte da referência de binário para a função
de partilha de carga.

Fonte bin corr veloc
seguidor

23.42

Consulte a secção Função de partilha de carga com um
seguidor controlado por velocidade (página 36).

0Nenhum.NULL

13.14 M/F ou D2D ref2 (página 145).MF ref 2

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]
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Erro cálculo de velocidade; configuração da janela de con-
trolo do erro de velocidade; passo erro de velocidade.

Condicion ref veloci-
dade

24

Consultar os esquemasda cadeia de controlo nas páginas
661 e 662.

- / real32Apresenta a referênciade velocidade comrampae corrigi-
da (antes do erro de cálculo da velocidade). Consultar o
diagrama da cadeia de controlo na página 661.

Ref veloc usada24.1

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade usada para cálculo do erro de
velocidade. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

- / real32Apresenta o feedback de velocidade usada para cálculo
do erro de velocidade.

Veloc atual usada24.2

Consultar odiagramada cadeia de controlo napágina 661.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmFeedback de velocidade usada para cálculo do erro de ve-
locidade. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Apresentaoerroda velocidade filtrada. Consultar odiagra-
ma da cadeia de controlo na página 661.

Erro veloc filtrado24.3

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmErro de velocidade filtrada. Para escala 16-bit, ver parâme-
tro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Apresenta o erroda velocidade (invertida) filtrada. Consul-
tar o diagrama da cadeia de controlo na página 661.

Erro veloc negativo24.4

Este parâmetro é só de leitura

- / 100 = 1 rpmErro de velocidade invertida. Para escala 16-bit, ver parâ-
metro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define a correção da referência de velocidade, ie. um valor
adicionado à referência existente entre a rampa e o limite.

Correção velocidade24.11

Isto é útil para ajustar a velocidade se necessário, por
exemplo, para ajustar a tração entre secções de uma má-
quina de papel.

Nota: Por razões de segurança, a correção não é aplicada
quando uma paragem de emergência está ativa.

AVISO!
Se a correçãoda referência de velocidade exceder 21.6
Limite veloc zero, pode ser impossível uma paragem
em rampa. Certificar-se de que a correção é reduzida
ou removida quando uma paragemde rampa é reque-
rida.

Consultar odiagramada cadeia de controlo napágina 661.

- / 100 = 1 rpmCorreção da referência de velocidade. Para escala 16-bit,
ver parâmetro 46.1.

-10000.00 ...
10000.00 rpm
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0 ms / real32Define a constante de tempodo filtro passa-baixo do erro
de velocidade.

Tempofiltroerrovelo-
cidade

24.12

Se a referência de velocidade usada mudar rapidamente,
as interferências possíveis na medição de velocidade po-
dem ser filtradas como filtro de erro de velocidade. Redu-
zindoaondulaçãocomeste filtropodeprovocarproblemas
de sintonização no controlador de velocidade. Uma longa
constante de tempo de filtro e um rápido tempo de acele-
ração são contraditórios. Um tempo de filtromuito longo
resulta em controlo instável.

1 = 1 ms / 1 = 1 msConstante de tempo da filtragem de erro de velocidade.
0 = filtragem desativada.

0...10000 ms

Desligado / uint16Ativa/desativa a filtragem da frequência de ressonância.
A filtragem é configurada pelos parâmetros 24.13… 24.17.

Filtro de velocidade
RFE

24.13

O valor de erro de velocidade que chega ao controlador de
velocidade é filtrado por um filtro de eliminação de banda
para eliminar a amplificaçãodas frequênciasde ressonân-
cia mecânica.

Nota: Ajustar o filtro de frequência de ressonância requer
umacompreensãobásica dos filtros de frequências. A sinto-
nização incorreta pode amplificar as oscilações mecânicas
edanificar o hardwaredoacionamento. Para garantir a esta-
bilidade do controlador de velocidade deve parar o aciona-
mentooudesativar a filtragemantesde alterar asdefinições
dos parâmetros.

0 = Filtragem da frequência de ressonância desativada.

1 = Filtragem da frequência de ressonância ativada.

11.Ligado

00.Desligado

45.00 Hz / real32Define a frequência zero do filtro de frequência de res-
sonância.

Frequência de zero24.14

O valor deve ser próximo da frequência de ressonância,
que é filtrado antes do controlador de velocidade.

O esquema apresenta a resposta de frequência.

20

0

-20

-40

-60
0 50 100 150

f(Hz)

20log10|H(ω)|

1 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrequência zero.0.50 ... 500.00 Hz
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0.000 null / real32Define o coeficiente de amortecimento para o parâmetro
24.14. O valor de 0 corresponde à eliminação máxima da
frequência de ressonância.

Amortecimento de
zero

24.15

20

0

-20

-40

-60
0 50 100 150

f(Hz)

fzero= 45 Hz
ξzero= 0
ξpolo= 1

fzero= 45 Hz
ξzero= 0,250
ξpolo= 1

20log10|H(ω)|

Nota:Paraassegurarqueabandada frequênciade ressonân-
cia é filtrada (em vez de amplificada), o valor de 24.15deve
ser inferior ao de 24.17.

100 = 1 / 1000 = 1Coeficiente de amortecimento.-1.000 ... 1.000

40.00 Hz / real32Define a frequência do polo do filtro de frequência de
ressonância.

Frequência de polo24.16

40

20

0

-20

-40

-60
0 50 100

f(Hz)

20log10|H(ω)|

fzero= 45 Hz, fpolo= 50 Hz
ξzero= 0, ξpolo= 0,250

fzero= 45 Hz
fpolo= 40 Hz
ξzero= 0
ξpolo= 0.250

fzero= 45 Hz
fpolo= 30 Hz
ξzero= 0
ξpolo= 0.250

Nota: Se este valor for muito diferente do valor de 24.14, as
frequências próximas da frequência do polo são amplifica-
das, o que pode danificar a máquina acionada.

1 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrequência do polo.0.50 ... 500.00 Hz
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0.250 null / real32Define o coeficiente de amortecimento para o parâmetro
24.16. O coeficiente modela a resposta de frequência do
filtro de frequência de ressonância. Uma largura de banda
mais estreita resulta empropriedadesmaisdinâmicas. Ao
definir este parâmetropara 1, o efeito dopolo é eliminado.

Amortecimento de
polo

24.17

20log10|H(ω)|

40

20

0

-20

-40

-60

0 50 100
f(Hz)

fzero= 45 Hz
fpolo= 40 Hz
ξzero= 0
ξpolo= 0,050

fzero= 45 Hz
fpolo= 40 Hz
ξzero= 0
ξpolo= 0.250

fzero= 45 Hz
fpolo= 40 Hz
ξzero= 0
ξpolo= 0,750

Nota:Paraassegurarqueabandada frequênciade ressonân-
cia é filtrada (em vez de amplificada), o valor de 24.15deve
ser inferior ao de 24.17.

100 = 1 / 1000 = 1Coeficiente de amortecimento.-1.000 ... 1.000
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Desativar / uint32Ativa/desativa (ouselecionaumafontequeativa/desativa)
o controlo da janela de erro de velocidade, algumas vezes
tambémchamadodecontrolodebandamortaouproteção
de rutura de faixa. Esta forma uma função de supervisão
de velocidade para um acionamento controlado por biná-
rio, evitando que o motor deslize se o material que está a
ser mantido sob tensão romper.

Cont janela veloc erro
ativo

24.41

Nota: O controlo da janela de erro de velocidade é apenas
efetivo quando o modo de operação Adicionar está ativo
(ver os parâmetros 19.12 e 19.14), ou quando o acionamento
é um seguidor controlado por velocidade (ver a página 36).

Emoperaçãonormal, o controloda janelamanter aentrada
do controlador de velocidade em zero para que o aciona-
mento se mantenha no controlo de binário.

Se a carga domotor é perdida, então a velocidade domo-
tor sobe conforme o controlador de binário tenta manter
o binário. O erro de velocidade (referência 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 referência relativo
à entrada e ao ganho (25.2 Ganho proporcional) que o se-
letor debinário adiciona à referência debinário. O resulta-
do é usado como a referência interna de binário para o
accionamento.

A ativação do controlo da janela de erro de velocidade é
indicada pelo bit 3 de 6.19 Palv estado ctrl veloc.
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Os limites da janela são definidos por 24.43 Janela veloc
erro alto e 24.44 Janela veloc erro baixo como segue:

Referência + [24.44] rpm

Referência

Referência - [24.43] rpm

Referência + [24.43] rpm

Referência

Referência - [24.44] rpm

Janela
velocidade

de erro

Janela
velocidade

de erro

Direto

Inverso
0 rpm

Velocidade
(rpm)

Notar que é o parâmetro 24.44 (e não 24.43) que define o
limite de sobrevelocidade em ambos os sentidos de ro-
tação. Istoporquea funçãomonitorizaoerrodevelocidade
(que é negativo em caso de sobrevelocidade e positivo no
caso de subvelocidade).

AVISO!
Num seguidor controlado por velocidade, a janela de
erro de velocidade não deve exceder 21.6 Limite veloc
zero para uma paragemde rampa fiável. Confirmar se
24.43 e 24.44 sãomais baixas que 21.6 (ou controlo da
janela de erro de velocidade desativado) quando é ne-
cessária uma paragem em rampa.

0 = Controlo da janela de erro de velocidade desativado.

1 = Controlo da janela de erro de velocidade ativado.

00.Desativar

11.Ativar

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Controlo velocidade
normal / uint16

Quando o controlo da janela de erro de velocidade (ver
parâmetro 24.41 Cont janela veloc erro ativo) está ativo,
este parâmetro determina se o controlador de velocidade
apenas observa o termo proporcional em vez de todos os
três (P, I e D).

Modocontrolo janela
velocidade

24.42

0Todos os três termos (parâmetros 25.2, 25.3 e 25.4) são
observados pelo controlador de velocidade.

Controlo velocidade
normal
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1Apenas o termo proporcional (25.2) é observado pelo
controlador de velocidade.Os termos integral e derivativo
são internamente forçados para zero.

Controlo-P

0.00 rpm / real32Define o limite superior da janela de erro de velocidade.
Ver o parâmetro 24.41 Cont janela veloc erro ativo.

Janela veloc erro alto24.43

- / 100 = 1 rpmLimite superior da janela de errode velocidade. Para escala
16-bit, ver parâmetro 46.1.

0.00 ... 3000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define o limite inferior da janela de erro de velocidade. Ver
o parâmetro 24.41 Cont janela veloc erro ativo.

Janela veloc erro bai-
xo

24.44

- / 100 = 1 rpmLimite inferior da janela de erro de velocidade. Para escala
16-bit, ver parâmetro 46.1.

0.00 ... 3000.00 rpm

0.00 rpm / real32Define o erro de velocidade adicional dado para a entrada
do controlador de velocidade (e adicionado ao valor de
erro de velocidade). Isto pode ser usado em sistemas de
acionamento maiores para normalização da velocidade
dinâmica.

Passo veloc erro24.46

AVISO!
Confirmar se o valor do passo de erro é removido
quando é dado um comando de paragem.

- / 100 = 1 rpmPasso de erro de velocidade. Para escala 16-bit, ver parâ-
metro 46.1.

-3000.00 ... 3000.00
rpm
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Ajustes do controlador de velocidade.Controlo velocidade25

Consultar os esquemasda cadeia de controlo nas páginas
661 e 662.

- / real32Apresenta a saída do controlador de velocidade que é
transferida para o controlador de binário. Consultar o
diagrama da cadeia de controlo na página 662.

Cont binário veloc re-
ferência

25.1

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemBinário limitado de saída do controlador de binário. Para
escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

10.00; 5.00 (95.21
b1/b2) SemUnid /
real32

Define oganhoproporcional (Kp) do controlador de veloci-
dade. Um ganho muito elevado pode provocar oscilação.
A figura abaixo apresenta a saída do controlador de velo-
cidadedepois deumaescala de erroquandooerroperma-
nece constante.

Ganho proporcional25.2

Ganho = Kp = 1
TI= Tempo de
integração = 0
TD= Tempo de
derivação = 0

Saída
controladorSaída

controlador =
Kp × e

e = Valor de
erro

Tempo

%

EValor erro

Seoganhoédefinidopara 1.00, umerrode 10%(referência
- valor atual) na velocidade síncrona do motor produz um
termo proporcional de 10%.

Nota: Este parâmetro é automaticamente definido pela
funçãodeautoajustedocontroladorde velocidade.Consulte
a secção Autoajuste controlador de velocidade (página 48).

100 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Ganho proporcional para o controlador de velocidade.0.00 ... 250.00 SemU-
nid
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2.50; 5.00 s (95.21
b1/b2) s / real32

Define o tempode integração do controlador de velocida-
de. O tempo de integração define a gama à qual a saída
do controlador altera quando o valor de erro é constante
e o ganho proporcional do controlador de velocidade é 1.
Quanto menor for o tempo de integração, mais rápido se
corrige o valor de erro contínuo.

Tempode integração25.3

Definir o tempo de integração para zero desativa a parte
I do controlador. Isto é útil durante o ajuste do ganho
proporcional; ajustar o ganho proporcional primeiro e de
seguida voltar ao tempo de integração.

O integrador temumcontrolo antibloqueiopara operação
a um limite de corrente ou binário.

A figura abaixo apresenta a saída do controlador de velo-
cidadedepois deumaescala de erroquandooerroperma-
nece constante.

Saída
controlador

Ganho = Kp = 1
TI= Tempo de integração
> 0
TD= Tempo de derivação
= 0

e = Valor de
erro

Tempo

%

Kp x e

Kp x e

TI

Nota: Este parâmetro é automaticamente definido pela
funçãodeautoajustedocontroladorde velocidade.Consulte
a secção Autoajuste controlador de velocidade (página 48).

10 = 1 s / 100 = 1 sTempo de integração para o controlador de velocidade.0.00 ... 1000.00 s
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0.000 s / real32Defineo tempodederivaçãodocontroladorde velocidade.
A açãoderivada aumenta a saída do controlador se o valor
de erro muda.

Tempo derivação25.4

Quanto maior é o tempo de derivação, maior é o reforço
da saídado controlador de velocidadedurante a alteração.
Se o tempo de derivação for ajustado para zero, o contro-
lador de velocidade funciona como um controlador PI, ou
como um controlador PID. A derivação faz com que o con-
trolo seja mais sensível a perturbações. Para aplicações
simples (especialmente sem um codificador), o tempo
derivativonãoénormalmente requeridoedeveserdeixado
em zero.

A figura abaixo apresenta a saída do controlador de velo-
cidadedepois deumaescala de erroquandooerroperma-
nece constante. A derivada do erro de velocidade deve ser
filtrada com um filtro de passa-baixo para eliminar as
perturbações exteriores.

Kp × e
Kp × TD × 

e
Ts

TI

Kp × e

% Saída
controlador

Valor erro

e = Valor de
erro

Tempo

Ganho = Kp = 1

TI = Tempo de integração > 0

TD= Tempo de derivação > 0

Ts= Período de amostra = 500 μs

Δe = Alteração do valor de erro entre duas amostras

1000 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de derivação para o controlador de velocidade.0.000 ... 10.000 s

8 ms / real32Define a constante de tempo para o filtro de derivação.
Ver o parâmetro 25.4 Tempo derivação.

Deriv tempo de filtro25.5

1 = 1 ms / 1 = 1 msConstante de tempo de filtro de derivação.0...10000 ms
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- / real32Define o tempo de derivação para a compensação de ace-
leração(/desaceleração). Para compensar a elevada inércia
de carga durante a aceleração, a derivada de referência é
adicionada à saída do controlador de velocidade. O
princípio de um ação derivativa é descrito no parâmetro
25.4 Tempo derivação.

Comp tempo deri-
vação acel

25.6

Nota:Como regrageral, ajuste esteparâmetropara umvalor
entre50e 100%dasomadasconstantesde tempomecânico
do motor e da máquina acionada.

A figura abaixomostra as respostasde velocidadequando
se acelera uma carga de alta inércia ao longo de uma
rampa.

Sem compensação de aceleração

Referência de
velocidade
Velocidade

atual

Tempo

%

Compensação de aceleração:

%

Tempo

Referência de
velocidade
Velocidade

atual

10 = 1 s / 100 = 1 sTempo de derivação de compensação da aceleração.0.00 ... 1000.00 s

8.0 ms / real32Define a constante de tempodo filtro de compensaçãoda
aceleração (ou desaceleração). Ver os parâmetros 25.4
Tempo derivação e 25.6 Comp tempo derivação acel.

Comp tpo filtro acel25.7

1 = 1 ms / 10 = 1 msTempode filtrode compensaçãodeaceleração/desacele-
ração.

0.0 ... 1000.0 ms
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- / real32Define a taxa de desfasamento em percentagem da velo-
cidade nominal do motor.

Taxa queda25.8

O desfasamento reduz ligeiramente a velocidade do acio-
namento na medida que aumenta a carga do mesmo. A
diminuição da velocidade atual a um ponto determinado
da operação depende do ajuste da taxa e da carga do ac-
cionamento (= referência debinário / saídado controlador
de velocidade). A 100% da saída do controlador de veloci-
dade, o desfasamento está no nível nominal, i.e. igual ao
valor deste parâmetro. O efeito do desfasamento reduz-
se linearmente até zero junto com a carga decrescente.

A taxa de desfasamento pode ser usada por ex: para ajus-
tar a partilha de carga numa aplicação Mestre/Seguidor
operada por diversos acionamentos. Numa aplicação
Mestre/Seguidor os veios do motor são acoplados uns
aos outros.

Na prática, a taxa correta para um processo deve ser de-
terminada caso a caso.

Diminuição de velocidade = Saída do controlador de velo-
cidade × Desfasamento × Velocidade síncrona

Exemplo: A saída do controlador de velocidade é 50%, a
taxa de desfasamento é 1%, a velocidade síncrona do
acionamento é 1500 rpm.

Diminuição de velocidade = 0,50 × 0,01 × 1500 rpm = 7,5
rpm.
Velocidade do
motor em

% da nominal

Saída do
controlador de
velocidade / %. Carga

100%

Sem
desfasamento

Desfasamento
100%

25.08 Taxa desf

100 = 1 percentagem
/100=1percentagem

Taxa de desfasamento.0.00 ... 100.00percen-
tagem

Não selecionado /
uint32

Seleciona a fonte de ativação/desativação do equilíbrio
da saída do controlador de velocidade.

Equilíbrio ctrl veloc
ativo

25.9

Esta função é usada para gerar uma transferência suave
"sem distúrbios" de ummotor controlado por binário ou
por tensão, para ser novamente controladopor velocidade.
Quando equilíbrio está ativo, a saída do controlador de
velocidade é forçada para o valor de 25.10 Ref equil ctrl
velocidade.

É também possível usar o equilíbrio no gerador de rampa
(ver parâmetro 23.26 Desequilíbrio rampa ativo).

0 = Inativo

1 = Ativo

00Não selecionado

11Selecionado

Parâmetros 299



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.0 percentagem /
real32

Define a referência usada na saídado equilíbrio do contro-
lador de velocidade. A saída do controlador de velocidade
é forçada para este valor quando o equilíbrio é ativado
pelo parâmetro 25.9 Equilíbrio ctrl veloc ativo.

Ref equil ctrl velocida-
de

25.10

- / 10 = 1 percentagemReferênciadasaídadeequilíbriodocontrolodevelocidade.
Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

-300.0 ... 300.0 per-
centagem

-300.0 percentagem/
real32

Define obináriomínimode saídado controlador de veloci-
dade.

Ctrl velocidade biná-
rio min

25.11

- / 10 = 1 percentagemBinário mínimo de saída do controlador de velocidade.
Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 0.0 percen-
tagem

300.0 percentagem /
real32

Define o binário máximo de saída do controlador de velo-
cidade.

Ctrl velocidade biná-
rio max

25.12

- / 10 = 1 percentagemBinário máximo de saída do controlador de velocidade.
Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

-400.0percentagem/
real32

Define obinário de saídamínimodo controlador de veloci-
dadeduranteumaparagemdeemergênciaemrampa (Off1
ou Off3).

Bin min sp ctrl em
stop

25.13

- / 10 = 1 percentagemBináriode saídamínimodocontroladorde velocidadepara
paragemde emergência em rampa. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 0.0 percen-
tagem

400.0 percentagem /
real32

Define o binário de saída máximo do controlador de velo-
cidade durante uma paragem de emergência em rampa
(Off1 ou Off3).

Bin max sp ctrl em
stop

25.14

- / 10 = 1 percentagemBinário de saída máximo do controlador de velocidade
para paragem de emergência em rampa. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.3.

0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

10.00; 5.00 (95.21
b1/b2) SemUnid /
real32

Define o ganho proporcional para o controlador de veloci-
dade quando uma paragem de emergência está ativa. Ver
o parâmetro 25.2 Ganho proporcional.

Ganho proporc para-
gem

25.15

100 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Ganho proporcional numa paragem de emergência.1.00 ... 250.00 SemU-
nid
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- / real32Velocidade atual mínima para adaptação do controlador
de velocidade.

Lim min adapt veloc25.18

O ganho e o tempo de integração 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 integração (25.3 Tempo de in-
tegração) pelos coeficientes a determinadas velocidades.
Os coeficientes são definidos individualmente para o ga-
nho e o tempo de integração.

Quando a velocidade atual é inferior ou igual a 25.18 Lim
min adapt veloc, o ganho émultiplicado por 25.21 Kp coef
adapt à veloc min, e o tempo de integração é dividido por
25.22 Ti coef adapt à veloc min.

Quando a velocidade atual é igual ou superior a 25.19 Lim
max adapt veloc, não ocorre nenhumaadaptação (o coefi-
ciente é 1).

Quando a velocidade atual está entre 25.18 Limmin adapt
veloc e 25.19 Lim max adapt veloc, os coeficientes para o
ganho e tempo de integração são calculados linearmente
com base nos pontos de rutura.

Consultar ainda o diagrama de blocos na página 662.

1.000

Kp = Ganho proporcionalTI = Tempo de
integração

Velocidade
atual (90.01)

(rpm)

25.1925.18

Coeficiente para Kp ou
TI

25.21 ou
25.22

0

1 = 1 rpm / 1 = 1 rpmVelocidade atual mínima para adaptação do controlador
de velocidade.

0...30000 rpm

- / real32Velocidade atual máxima para adaptação do controlador
de velocidade.

Lim max adapt veloc25.19

Ver o parâmetro 25.18 Lim min adapt veloc.

1 = 1 rpm / 1 = 1 rpmVelocidade atual máxima para adaptação do controlador
de velocidade.

0...30000 rpm

1.000 SemUnid /
real32

Coeficiente do ganho proporcional à velocidade atual mí-
nima.

Kp coef adapt à veloc
min

25.21

Ver o parâmetro 25.18 Lim min adapt veloc.

1000 = 1 SemUnid /
1000 = 1 SemUnid

Coeficiente do ganho proporcional à velocidade atual mí-
nima.

0.000 ... 10.000SemU-
nid

1.000 SemUnid /
real32

Coeficiente do tempo de integração à velocidade atual
mínima.

Ti coef adapt à veloc
min

25.22

Ver o parâmetro 25.18 Lim min adapt veloc.

1000 = 1 SemUnid /
1000 = 1 SemUnid

Coeficiente do tempo de integração à velocidade atual
mínima.

0.000 ... 10.000SemU-
nid
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- / real32Referência de binário máxima para adaptação do contro-
lador de velocidade.

Limite max adapt
binário

25.25

O ganho do controlador de velocidade pode ser adaptado
de acordo com a referência de binário final ilimitada (26.1
Ref binário para TC).

Istopodeserusadoparasuavizarosdistúrbiosprovocados
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 binário.

Quandoa referência debinário é0%, oganhoémultiplica-
do pelo valor do parâmetro 25.27 Kp coef adapt a binário
min.

Quando a referência de binário é igual ou superior a 25.25
Limitemax adaptbinário, nãoocorre nenhumaadaptação
(o coeficiente é 1).

Entre 0% e 25.25 Limite max adapt binário, o coeficiente
paraoganhoécalculado linearmente combasenospontos
de rutura.

Pode ser aplicada filtragemà referência debinário usando
o parâmetro 25.26 Tempo filtro adapt bin.

Consultar ainda o diagrama de blocos na página 662.

1.000

25.27

Coeficiente para Kp (ganho
proporcional)

Referência binário final
(26.01) (rpm)

25.250

- / 10 = 1 percentagemReferência de binário máxima para adaptação do contro-
lador de velocidade. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

0.000 s / real32Defineumaconstantede tempode filtropara aadaptação,
ajustando com efeito a gama da alteração do ganho.

Tempo filtro adapt
bin

25.26

Ver o parâmetro 25.25 Limite max adapt binário.

100 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de filtro para adaptação.0.000 ... 100.000 s

1.000 SemUnid /
real32

Coeficiente de ganho proporcional a 0% da referência de
binário.

Kp coef adapt a biná-
rio min

25.27

Ver o parâmetro 25.25 Limite max adapt binário.

1000 = 1 SemUnid /
1000 = 1 SemUnid

Coeficiente de ganho proporcional a 0% da referência de
binário.

0.000 ... 10.000SemU-
nid

302 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
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Ativar / uint16Ativa/desativa a adaptação do controlador de velocidade
com base na referência de fluxo do motor (1.24 % Fluxo
atual).

Ativar adaptação flu-
xo

25.30

O ganho proporcional do controlador de velocidade é
multiplicadopor umcoeficientede0…1entre0…100%da
referência de fluxo respetivamente.

Consultar ainda o diagrama de blocos na página 662.
Coeficiente para Kp (ganho

proporcional)

1.000

0,000
0 100

Referência de fluxo
(01.24) (%)

0Adaptação do controlador de velocidade com base na de-
sativação da referência de fluxo

Desativado

1Adaptação do controlador de velocidade combase na ati-
vação da referência de fluxo.

Ativar

Off / uint32Ativa (ou selecionauma fontequeative) a funçãodeautoa-
juste do controlador de velocidade. Consultar a secção
Autoajuste controlador de velocidade (página 48).

Autoajuste controla-
dor veloc

25.33

Oautoajuste ajusta automaticamente osparâmetros 25.2
Ganho proporcional, 25.3 Tempo de integração e 25.37
Constante tempo mecânico.

Os pré-requisitos para executar a rotina de auto-ajuste
são:
• A identificação do motor (ID run) foi completada com

sucesso
• Os limites de velocidade e de binário (grupo de parâme-

tros 30 Limites) foram ajustados
• A filtragem do feedback de velocidade (grupo de parâ-

metros 90Seleção feedback), filtragemerrode velocida-
de (24 Condicion ref velocidade) e velocidade zero (21
Modo arrancar/parar) foram ajustados, e

• O acionamento foi iniciado e está a ser executado em
modo de controlo de velocidade.

AVISO!
Omotor e a maquinaria funcionam contra os limites
de binário e corrente durante a rotina de autoajuste.
CERTIFICAR-SE DE QUE É SEGURO ATIVAR A FUNÇÃO
DE AUTOAJUSTE!

A rotina de autoajuste pode ser abortada parando o acio-
namento.

0→ 1 = Ativar o autoajuste do controlador de velocidade

Nota: O valor não reverte para 0 automaticamente.

00.Off
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11.On

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Normal / uint16Define uma predefinição de controlo para a função de au-
toajuste do controlador de velocidade. O ajuste afeta a
forma como a referência de binário irá responder a um
passo da referência de velocidade.

Modo autoajuste
controlador veloc

25.34

0Resposta lenta mas robusta.Suave

1Ajuste médio.Normal

2Resposta rápida. Pode produzir um valor de ganho muito
elevado para algumas aplicações.

Apertado

0.00 s / real32Constante de tempo mecânico do acionamento e da ma-
quinaria como determinado pela função de autoajuste do
controlador de velocidade. O valor pode ser ajustadoma-
nualmente.

Constante tempo
mecânico

25.37

10 = 1 s / 100 = 1 sConstante de tempo mecânico.0.00 ... 1000.00 s

10.00 percentagem /
real32

Define um valor de binário adicionado usado pela função
de autoajuste.

Passo bin autoajuste25.38

Este valor é escalado para o binário nominal do motor.

Notar que o binário usado pela função de autoajuste
também pode ser limitado pelos limites de binário (no
grupo de parâmetros 30 Limites) e o binário nominal do
motor.

100 = 1 percentagem
/100=1percentagem

Passo de binário de autoajuste.0.00 ... 100.00percen-
tagem

10.00 percentagem /
real32

Define um valor de velocidade adicionado à velocidade
inicial para a rotina de autoajuste. A velocidade inicial (ve-
locidadeusadaquandooautoajuste éativado)maiso valor
desteparâmetro sãoa velocidademáximacalculadausada
pela rotina de autoajuste. A velocidade máxima também
pode ser limitada pelos limites de velocidade (no grupo
de parâmetros 30 Limites) e a velocidade nominal domo-
tor.

Passo vel autoajuste25.39

O valor é escalado para o binário nominal do motor.

Nota:Omotor irá exceder a velocidademáxima calculada li-
geiramente no final de cada estágio de aceleração.

100 = 1 percentagem
/100=1percentagem

Passo de velocidade de autoajuste.0.00 ... 100.00percen-
tagem

10 SemUnid / uint16Determina quantos ciclos de aceleração/desaceleração
são desempenhados durante a rotina de autoajuste. Au-
mentando o valor irá melhorar a precisão da função de
autoajuste e permitir o uso de valores de binário e de
passo de velocidade mais pequenos.

Temp rep autoajuste25.40

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de ciclos durante a rotina de autoajuste.1...10 SemUnid

- / real32ReservadoReferência de torque
Autotune2

25.41
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Selecionado / uint32Seleciona uma fonte que ativa/desativa a parte integral
(I) do controlador de velocidade.

Ativar termo integral25.42

0 = I-parte inativa

1 = I-parte ativa

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

- / real32Apresenta a saídadaparteproporcional (P) do controlador
de velocidade. Consultar odiagramada cadeia de controlo
na página 662.

Referênciapropbiná-
rio

25.53

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemSaída parte P do controlador de velocidade. Para escala
16-bit, ver parâmetro 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
percentagem

- / real32Apresenta a saída da parte integral (I) do controlador de
velocidade. Consultar o diagrama da cadeia de controlo
na página 662.

Referência integ
binário

25.54

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemSaída parte I do controlador de velocidade. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
percentagem

- / real32Apresenta a saída da parte derivativa (D) do controlador
de velocidade. Consultar odiagramada cadeia de controlo
na página 662.

Referência der biná-
rio

25.55

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemSaída parte D do controlador de velocidade. Para escala
16-bit, ver parâmetro 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
percentagem

- / real32Apresenta a saída da função de compensação de acele-
ração na página 662.

Compensação biná-
rio acel

25.56

Ver o diagrama da cadeia de controlo.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemSaída da função de compensação de aceleração. Para es-
cala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
percentagem

- / real32Apresenta a saídade aceleração compensadado controla-
dor de velocidade. Consultar o diagrama da cadeia de
controlo na página 662.

Ref binário desiquili-
brado

25.57

Este parâmetro é apenas de leitura.
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- / 10 = 1 percentagemSaída aceleração compensadado controlador de velocida-
de. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

-30000.0 ... 30000.0
percentagem
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Ajustes para a cadeia de referência de binário.Corrente ref binário26

Consultar os esquemasda cadeia de controlo nas páginas
663 e 665.

- / real32Apresenta a referênciadebinário final dadaparao contro-
lador de binário em percentagem. Esta referência é então

Ref binário para TC26.1

posta em prática por vários limitadores finais, como
potência, binário, carga, etc.

Consultar os esquemasda cadeia de controlo nas páginas
665 e 666.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemReferência de binário do controlo de binário. Para escala
16-bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

- / real32Exibe a referência de binário final (em percentagem do
binário nominal do motor) dado ao núcleo DTC, vindo de-
pois da frequência, tensão e limitação de binário.

Ref binário usada26.2

Consultar odiagramada cadeiade controlo napágina666.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemReferência de binário do controlo de binário. Para escala
16-bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

-300.0 percentagem/
real32

Define a referência debináriomínimo. Permite a limitação
local da referência de binário antes de ser passado para o
controlador de rampa de binário. Para limitação absoluta
de binário, consultar o parâmetro 30.19 Binário mínimo 1.

Ref binário mínima26.8

- / 10 = 1 percentagemReferência de binário mínimo. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.3.

-1000.0 ... 0.0 percen-
tagem

300.0 percentagem /
real32

Define a referência debináriomáximo. Permite a limitação
local de referência debinário, antesde ser transferidapara
o controladorda rampadebinário. Para limitaçãoabsoluta

Ref binário máxima26.9

de binário, consultar o parâmetro 30.20 Binário máximo
1.

- / 10 = 1 percentagemReferência de binário máximo. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.3.

0.0 ... 1000.0 percen-
tagem

Zero / uint32Seleciona a fonte 1 da referência de binário.Seleção ref1 binário26.11

Podem ser definidas duas fontes de sinal com este parâ-
metro e 26.12 Seleção ref2 binário. Uma fonte digital sele-
cionada por 26.14 Seleção ref1/2 binário pode ser usada
para comutar entre asduas fontes, ouaplicadauma função
matemática (26.13 Função ref1 binário) aos dois sinais
para criar a referência.

…

…

Ref1

ADICIONAR

SUB

MUL

MIN

MAX

26.11

26.12

26.70

26.71

26.13

26.14

26.72

0

1

0

EA

FB

Outros

0
EA

FB

Outros

0Nenhum.Zero
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112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalada

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalada

43.5 FB A referência 1 (página 144).FB A ref1

53.6 FB A referência 2 (página 144).FB A ref2

83.9 EFB referência 1 (página 144).EFB ref1

93.10 EFB referência 2 (página 144).EFB ref2

103.11 DDCS control ref 1 (página 144).DDCS ctrl ref1

113.12 DDCS control ref 2 (página 144).DDCS ctrl ref2

123.13 M/F ou D2D ref1 (página 145).M/F referência 1

133.14 M/F ou D2D ref2 (página 145).M/F referência 2

1522.80 Ref atual potencmotor (saída do potenciómetro do
motor).

Potenciómeromotor

1640.1 Valor atual processo PID (saída do controlador PIDdo
processo).

PID

18Referência consola de programação, com valor inicial da
última referência de consola usada. Consulte a secção
Usando a consola de programação como uma fonte de
controlo externo (página 25).

Painel ctrl (refguarda-
da)

19Referência consola de programação, com valor inicial da
fonte anterior ou valor atual. Consulte a secção Usando a
consola de programação como uma fonte de controlo ex-
terno (página 25).

Painel ctrl (ref copia-
da)

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Zero / uint32Seleciona a fonte 2 da referência de binário.Seleção ref2 binário26.12

Para as seleções e um esquema da seleção da fonte de
referência, consultaroparâmetro26.11Seleção ref1binário.

Ref1 / uint16Seleciona uma função matemática entre as fontes de re-
ferência selecionadas pelos parâmetros 26.11 Seleção ref1
binário e 26.12 Seleção ref2 binário. Ver esquema em 26.11
Seleção ref1 binário.

Função ref1 binário26.13

0O sinal selecionado por 26.11 Seleção ref1 binário é usado
como referência 1 de binário como está (nenhuma função
aplicada).

Ref1

1A soma das fontes de referência é usada como referência
1 de binário.

Ad (ref1 + ref2)

2A subtração ([26.11 Seleção ref1 binário] - [26.12 Seleção
ref2 binário]) das fontes de referência é usada como re-
ferência 1 de binário.

Sub (ref1 - ref2)

3A multiplicação das fontes de referência é usada como
referência 1 de binário.

Mul (ref1 x ref2)

4O mais pequenos das fontes de referência é usado como
referência 1 de binário.

Min (ref1, ref2)

5Omaior das fontes de referência é usado como referência
1 de binário.

Max (ref1, ref2)
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Referência binário 1 /
uint32

Configura a seleção entre as referência de binário 1 e 2.

Ver esquema em 26.11 Seleção ref1 binário.

Seleção ref1/2 biná-
rio

26.14

0 = Referência binário 1

1 = Referência binário 2

00.Referência binário 1

11.Referência binário 2

2A referênciadebinário 1 éusadaquandoo local de controlo
externo EXT1 está ativo. A referência de binário 2 é usada
quando o local de controlo externo EXT1 está ativo.

Seguir seleção
Ext1/Ext2

Ver também o parâmetro 19.11 Seleção Ext1/Ext2.

3Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

4Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

5Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

6Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

7Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

8Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

1.000 SemUnid /
real32

Define o fator de escala par a referência de binário (a re-
ferência de binário é multiplicada pelo valor).

Partilha carga26.15

Isto permite a acionamentos que partilham a carga entre
dois motores na mesma instalação mecânica serem
adaptadosparapartilharemaquantidade corretade cada,
usando no entanto a mesma referência de binário do
mestre.

1000 = 1 SemUnid /
1000 = 1 SemUnid

Fator escala da referência de binário.-8.000 ... 8.000SemU-
nid

Zero / uint32Seleciona a fonte do aditivo da referência 1 de binário.Fonte aditivo 1 biná-
rio

26.16

Nota:Por razões de segurança, o aditivo não é aplicado uma
paragem de emergência está ativa.

Consultar odiagramada cadeiade controlo napágina663.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 26.11 Seleção
ref1 binário.

0.000 s / real32Define a constante de tempo de filtro passa-baixo para a
referência de binário.

Tempo filtro ref bin26.17

1000 = 1 s / 1000 = 1 sConstante do tempo de filtro para referência de binário.0.000 ... 30.000 s

0.000 s / real32Define o tempode aceleraçãoda referência debinário, i.e.,
o tempo para a referência subir de zero para o binário no-
minal do motor.

Tempo acel rampa
bin

26.18

100 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de aceleração da referência de binário0.000 ... 60.000 s

0.000 s / real32Defineo tempodedesaceleraçãoda referência debinário,
i.e., o tempo para a referência descer do binário nominal
para zero.

Tem desacel rampa
binário

26.19

100 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de desaceleração da referência de binário0.000 ... 60.000 s
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DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Zero / uint32Seleciona a fonte do aditivo da referência 2 de binário.Fonte aditivo 2 biná-
rio

26.25

O valor recebido da fonte selecionada é adicionado à re-
ferência de binário depois da seleção do modo de ope-
ração. Por causadisto, o aditivopodeser usadonosmodos
velocidade e binário.

Nota:Por razões de segurança, o aditivo não é aplicado uma
paragem de emergência está ativa.

AVISO!
Se o aditivo exceder os limites estabelecidos pelos
parâmetros 25.11 Ctrl velocidade binário min e 25.12
Ctrl velocidade binário max, pode ser impossível uma
paragem em rampa. Certificar-se de que o aditivo é
reduzidoou removidoquandoumaparagemde rampa
é requerida, por ex. usando o parâmetro 26.26 Forçar
ref binário adic 2 zero.

Consultar odiagramada cadeiade controlo napágina665.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 26.11 Seleção
ref1 binário.

Não selecionado /
uint32

Seleciona uma fonte que força o aditivo 2 da referência de
binário (ver o parâmetro 26.25 Fonte aditivo 2 binário)
para zero.

Forçar ref binário
adic 2 zero

26.26

0 = Funcionamento normal

1 = Força o aditivo da referência de binário 2 para zero.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

100 ms / real32Define o tempo de filtragem do limite de binário.Tempo filtro limite
binário

26.27

Este parâmetro é usado para suavizar o passo ao alterar
o limite se o acionamento estiver a funcionar com limite
de binário.

1 = 1 ms / 1 = 1 msTempo filtro limite binário.0...100 ms
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DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

0.0 percentagem /
real32

Quandoativadopeloparâmetro 26.42Passobinário ativo,
acrescenta um passo adicional à referência de binário.

Passo binário26.41

Pode ser adicionado um segundo passo de binário com
os parâmetros apontadores 26.43 Ativar indicador de
passo binário e 26.44 Fonte de passo binário.

Osdois passosdebinário funcionam independentemente
um do outro e são somados para calcular o passo de
binário total.

Nota:Por razões de segurança, os passosdebinário não são
aplicados quando uma paragem de emergência está ativa.

AVISO!
Seopassodebinário excederos limites estabelecidos
pelos parâmetros 25.11 Ctrl velocidade binário min e
25.12 Ctrl velocidade bináriomax, pode ser impossível
uma paragem em rampa. Certificar-se de que o passo
debinário é reduzidoou removidoquandoé requerida
uma paragem de rampa.

- / 10 = 1 percentagemPasso binário. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.-300.0 ... 300.0 per-
centagem

Desativado / uint32Ativa/desativa opassodebináriodefinidopeloparâmetro
26.41 Passo binário.

Passo binário ativo26.42

0Passo binário inativo.Desativado

1Passo binário ativo.Ativar

Selecionado / uint32Selecionauma fontequeativa/desativa opassodebinário
definido pelo parâmetro 26.44 Fonte de passo binário.

Ativar indicador de
passo binário

26.43

Ver também o parâmetro 26.41 Passo binário.

1 = Passo binário ativo.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Zero / uint32Seleciona a fonte do passo de binário ativado por 26.43
Ativar indicador de passo binário.

Fonte de passo biná-
rio

26.44

0Nenhum.Zero

112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalada

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalada
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43.5 FB A referência 1 (página 144).FB A ref1

53.6 FB A referência 2 (página 144).FB A ref2

83.9 EFB referência 1 (página 144).EFB ref1

93.10 EFB referência 2 (página 144).EFB ref2

103.11 DDCS control ref 1 (página 144).DDCS ctrl ref1

113.12 DDCS control ref 2 (página 144).DDCS ctrl ref2

123.13 M/F ou D2D ref1 (página 145).M/F referência 1

133.14 M/F ou D2D ref2 (página 145).M/F referência 2

1522.80 Ref atual potencmotor (saída do potenciómetro do
motor).

Potenciómeromotor

1640.1 Valor atual processo PID (saída do controlador PIDdo
processo).

PID

18Referência consola de programação, com valor inicial da
última referência de consola usada. Consulte a secção
Usando a consola de programação como uma fonte de
controlo externo (página 25).

Painel ctrl (refguarda-
da)

19Referência consola de programação, com valor inicial da
fonte anterior ou valor atual. Consulte a secção Usando a
consola de programação como uma fonte de controlo ex-
terno (página 25).

Painel ctrl (ref copia-
da)

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Os parâmetros 26.51…26.58 configuram a função de
amortecimentodeoscilação. Ver a secçãoAmortecimento
oscilação (página51), e oblocodediagramanapágina665.

Amort oscilação26.51

Este parâmetro ativa (ou seleciona uma fonte que ativa)
o algoritmo do amortecimento de oscilação.

1 = Algoritmo de amortecimento de oscilação ativo

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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Seleção

Nr.

Não selecionado /
uint32

Determina (ou seleciona uma fonte que determina) se a
saídada funçãode amortecimentodeoscilação é aplicada
ou não à referência de binário.

Sai ativa amorteci-
mento oscilação

26.52

Nota:Antesdeativar a saídadeamortecimentodeoscilação,
ajustar os parâmetros 26.53…26.57. Depois monitorizar o
sinal de entrada (selecionado por 26.53) e a saída (26.58)
para confirmar se é seguro aplicar a correção.

1 =Aplicar saídade amortecimentodeoscilação à referên-
cia de binário.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Erro velocidade /
uint32

Selecionaosinal deentradaparaa funçãodeamortecimen-
to de oscilação.

Ent compensaçãoos-
cilação

26.53

Nota: Antes de alterar o tempo de funcionamento deste
parâmetro, desativar a saídadeamortecimentodeoscilação
usando o parâmetro 26.52. Monitorizar o comportamento
de 26.58 antes de reativar a saída.

024.1 Ref veloc usada - velocidade do motor não filtrada.Erro velocidade

Nota: Este ajuste não é suportado emmodo de controlo
escalar do motor.

11.11 Tensão CC. (O valor é filtrado internamente.)Tensão CC

31.0 Hz / real32Define a frequência central do filtro do amortecimento de
oscilação.

Frequência amorteci-
mento oscilação

26.55

Definir o valor de acordo com o número de picos de osci-
lação no sinal monitorizado (selecionado por 26.53) por
segundo.

Nota: Antes de alterar o tempo de funcionamento deste
parâmetro, desativar a saídadeamortecimentodeoscilação
usando o parâmetro 26.52. Monitorizar o comportamento
de 26.58 antes de reativar a saída.

10 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequência central para o amortecimento de oscilação.0.1 ... 60.0 Hz
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180 deg / real32Define um desvio de fase para a saída do filtro.Fase amortecimento
oscilação

26.56

Nota: Antes de alterar o tempo de funcionamento deste
parâmetro, desativar a saídadeamortecimentodeoscilação
usando o parâmetro 26.52. Monitorizar o comportamento
de 26.58 antes de reativar a saída.

10 = 1 deg / 1 = 1 degDesvio de fase para a saída da função de amortecimento
de oscilação.

0...360 deg

1.0 percentagem /
real32

Defineumganhoparaasaídada funçãodeamortecimento
de oscilação, ie. o quanto a saída do filtro é amplificada
antes de ser adicionada à referência de binário.

Ganhoamortecimen-
to oscilação

26.57

O ganho de oscilação é escalado de acordo com o ganho
docontroladorde velocidadepeloquealterar oganhonão
irá perturbar o amortecimento da oscilação.

Nota: Antes de alterar o tempo de funcionamento deste
parâmetro, desativar a saídadeamortecimentodeoscilação
usando o parâmetro 26.52. Monitorizar o comportamento
de 26.58 antes de reativar a saída.

10 = 1 percentagem /
10 = 1 percentagem

Ajuste do ganho para a saída de amortecimento da osci-
lação.

0.0 ... 100.0 percenta-
gem

- / real32Apresenta a saída da função de amortecimento da osci-
lação. Este valor é adicionadoà referênciadebinário (como
permitido pelo parâmetro 26.52 Sai ativa amortecimento
oscilação).

Saídaamortecimento
oscilação

26.58

Este parâmetro é apenas de leitura.

10 = 1 percentagem /
1000 = 1 percentagem

Saída da função de amortecimento da oscilação.-1600.000 ...
1600.000 percenta-
gem

- / real32Apresenta o valor da fonte da referência de binário 1 (sele-
cionadapeloparâmetro 26.11 Seleção ref1 binário). Consul-
tar o diagrama da cadeia de controlo na página 663.

Ref1 binário atual26.70

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemValor da fonte de referência de binário 1. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

- / real32Apresenta o valor da fonte da referência debinário 2 (sele-
cionada pelo parâmetro 26.12 Seleção ref2 binário). Con-
sultar o diagrama da cadeia de controlo na página 663.

Ref2 binário atual26.71

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemValor da fonte de referência de binário 2. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

- / real32Apresenta a referência de binário depois de aplicada a
função pelo parâmetro 26.13 Função ref1 binário (se algu-
ma), e depois da seleção (26.14 Seleção ref1/2 binário).
Consultar odiagramada cadeiade controlo napágina663.

Ref3 binário atual26.72

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemReferência de binário após seleção. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem
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- / real32Apresentaa referênciadebinário apósaplicaçãodoaditivo
da referência 1. Consultar odiagramadacadeiadecontrolo
na página 663.

Ref4 binário atual26.73

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemReferência debinário após aplicaçãodoaditivoda referên-
cia 1. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

- / real32Apresenta a referência de binário após limite e rampa.
Consultar odiagramada cadeiade controlo napágina663.

Saída ref rampa bin26.74

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemReferência de binário após limite e rampa. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

- / real32Apresenta a referência de binário após seleção do modo
de controlo.

Ref5 binário atual26.75

Consultar odiagramada cadeiade controlo napágina665.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemReferência de binário após seleção do modo de controlo.
Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

- / real32Apresentaa referênciadebinário apósaplicaçãodoaditivo
da referência 2.Consultarodiagramadacadeiadecontrolo
na página 665.

Ref6 binário atual26.76

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemReferência debinário após aplicaçãodoaditivoda referên-
cia 2. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

- / real32Apresenta o valor da fonte do aditivo da referência de
binário 2. Consultar o diagrama da cadeia de controlo na
página 665.

Ref binário atual adic
A

26.77

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemAditivo referência de binário 2. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

- / real32Apresenta o valor do aditivo da referência de binário 2 an-
tes de ser adicionado à referência de binário. Consultar o
diagrama da cadeia de controlo na página 665.

Ref binário atual adic
B

26.78

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemAditivo referência de binário 2. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

10.0 SemUnid / real32Termodeganhodocontroladordepico. Consulte a secção
Controlo de pico (página 53).

Ganho ctrl afluência26.81

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Ganho do controlador de pico (0.0 = desativado).0.0 ... 10000.0 SemU-
nid

2.0 s / real32Termo tempo de integração do controlador de pico.Tempo integ ctrl
afluência

26.82

1 = 1 s / 10 = 1 sTempo de integração do controlador de pico (0.0 = desa-
tivado).

0.0 ... 10.0 s
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Ajustes para a cadeia de referência de frequência.Corrente referência
frequência

28

Diagramas da cadeia de controlo 668 e 669.

- / real32Apresenta a referência de frequência usada antes da
rampa. Consultar o diagrama da cadeia de controlo na
página 669.

Ent rampa ref fre-
quência

28.1

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 HzRampa de referência frequência antes da rampa. Para es-
cala 16-bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Apresenta a referência de frequência final (após seleção,
limite e rampa). Consultar odiagramada cadeiade contro-
lo na página 669.

Saída rampa ref fre-
quência

28.2

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 HzReferência frequência final. Para escala 16-bit, ver parâme-
tro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Zero / uint32Seleciona a fonte 1 da referência de frequência.Seleção ref1 frequên-
cia

28.11

Podem ser definidas duas fontes de sinal com este parâ-
metro e 28.12 Seleção ref2 frequência. Uma fonte digital
selecionada por 28.14 Seleção ref 1/2 frequência pode ser
usadapara comutar entre asduas fontes, ou aplicadauma
funçãomatemática (28.13 Função ref1 frequência) aosdois
sinais para criar a referência.

…

…

0

EA
FB

Outros

28.11

28.12

28.13

28.90

28.91

28.14

28.92

Ref1

ADICIONAR

SUB

MUL

MIN

MAX
0
EA

FB

Outros

0

1

0Nenhum.Zero

112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalada

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalada

43.5 FB A referência 1 (página 144).FB A ref1

53.6 FB A referência 2 (página 144).FB A ref2

83.9 EFB referência 1 (página 144).EFB ref1

93.10 EFB referência 2 (página 144).EFB ref2

103.11 DDCS control ref 1 (página 144).DDCS ctrl ref1

113.12 DDCS control ref 2 (página 144).DDCS ctrl ref2

123.13 M/F ou D2D ref1 (página 145).M/F referência 1

133.14 M/F ou D2D ref2 (página 145).M/F referência 2

1522.80 Ref atual potencmotor (saída do potenciómetro do
motor).

Potenciómeromotor

1640.1 Valor atual processo PID (saída do controlador PIDdo
processo).

PID
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Seleção

Nr.

18Referência consola de programação, com valor inicial da
última referência de consola usada. Consulte a secção
Usando a consola de programação como uma fonte de
controlo externo (página 25).

Painel ctrl (refguarda-
da)

19Referência consola de programação, com valor inicial da
fonte anterior ou valor atual. Consulte a secção Usando a
consola de programação como uma fonte de controlo ex-
terno (página 25).

Painel ctrl (ref copia-
da)

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Zero / uint32Seleciona a fonte 2 da referência de frequência.Seleção ref2 frequên-
cia

28.12

Para as seleções e um esquema da seleção da fonte de
referência, consultar o parâmetro 28.11 Seleção ref1 fre-
quência.

Ref1 / uint16Seleciona uma função matemática entre as fontes de re-
ferência selecionadas pelos parâmetros 28.11 Seleção ref1
frequência e 28.12 Seleção ref2 frequência. Ver esquema
em 28.11 Seleção ref1 frequência.

Função ref1 frequên-
cia

28.13

0O sinal selecionado por 28.11 Seleção ref1 frequência é
usado como referência 1 de binário como está (nenhuma
função aplicada).

Ref1

1A soma das fontes de referência é usada como referência
1 de frequência.

Ad (ref1 + ref2)

2A subtração ([28.11 Seleção ref1 frequência] - [28.12 Seleção
ref2 frequência]) das fontes de referência é usada como
referência 1 de frequência.

Sub (ref1 - ref2)

3A multiplicação das fontes de referência é usada como
referência 1 de frequência.

Mul (ref1 x ref2)

4O mais pequenos das fontes de referência é usado como
referência 1 de frequência.

Min (ref1, ref2)

5Omaior das fontes de referência é usado como referência
1 de frequência.

Max (ref1, ref2)

Seguir seleção
Ext1/Ext2 / uint32

Configura a seleção entre as referências de frequência 1 e
2. Ver esquema em 28.11 Seleção ref1 frequência.

Seleção ref 1/2 fre-
quência

28.14

0 = Referência frequência 1

1 = Referência frequência 2

00.Referência frequência
1

11.Referência frequência
2

2A referência de frequência 1 é usada quando o local de
controloexternoEXT1estáativo. A referênciade frequência
2 é usada quando o local de controlo externo EXT2 está
ativo.

Seguir seleção
Ext1/Ext2

Ver também o parâmetro 19.11 Seleção Ext1/Ext2.

3Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

4Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

5Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

6Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4
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Nr.

7Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

8Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

- / uint16Determina comosãoselecionadasas frequências constan-
tes, e seo sinal de sentidode rotaçãoéounãoconsiderado
quando aplicado a uma frequência constante.

Função frequência
constante

28.21

1 =Compacta: São selecionáveis 7 frequências constantes
usando as três fontes definidas pelos parâmetros 28.22,
28.23 e 28.24.

Modo freq constb0

0 = Separadas: As frequências constantes 1, 2 e 3 são ati-
vadas separadamente pelas fontes definidas pelos parâ-
metros 28.22, 28.23 e 28.24 respetivamente. Em caso de
conflito, a frequência constante com o número mais pe-
queno tem prioridade.

1 = Sent arranque: Para determinar o sentido de marcha
para uma frequência constante, o sinal do ajuste da fre-
quência constante (parâmetros 28.26…28.32) émultiplica-
dopelo sinal de sentido (direto: +1, inverso: -1). Istopermite
efetivamente ao acionamento ter 14 frequências constan-
tes (7 diretas, 7 inversas) se todos os valores em
28.26…28.32 forem positivos.

Sent ativob1

AVISO!
Seo sinal de sentido é inverso e a frequência constante
é negativa, o acionamento opera no sentido direto.

0 = Segundo o Par: O sentido demarcha para a frequência
constanteédeterminadopelo sinal doajusteda frequência
constante (parâmetros 28.26…28.32).

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Nr.

Não selecionado /
uint32

Quando o bit 0 do parâmetro 28.21 Função frequência
constante é 0 (Separado), seleciona uma fonte que ativa
a frequência constante 1.

Sel1 frequência cons-
tante

28.22

Quando o bit 0 do parâmetro 28.21 Função frequência
constante é 1 (Embalado), esteparâmetro eosparâmetros
28.23 Sel2 frequência constante e 28.24 Sel3 frequência
constante selecionam três fontes cujos estados ativam
frequência constante como se segue:

Frequência
constante
ativa

Fonte defini-
da pelo par.

28.24

Fonte defini-
da pelo par.

28.23

Fonte defini-
da pelo par.

28.22

Nenhum000

Frequência
constante 1

001

Frequência
constante 2

010

Frequência
constante 3

011

Frequência
constante 4

100

Frequência
constante 5

101

Frequência
constante 6

110

Frequência
constante 7

111

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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Não selecionado /
uint32

Quando o bit 0 do parâmetro 28.21 Função frequência
constante é 0 (Separado), seleciona uma fonte que ativa
a frequência constante 2.

Sel2 frequência cons-
tante

28.23

Quando o bit 0 do parâmetro 28.21 Função frequência
constante é 1 (Embalado), esteparâmetro eosparâmetros
28.22 Sel1 frequência constante e 28.24 Sel3 frequência
constante selecionam três fontes que são usadas para
ativar frequências constantes.

Ver a tabela noparâmetro 28.22 Sel1 frequência constante.

Sobre as seleções, ver o parâmetro 28.22 Sel1 frequência
constante.

Não selecionado /
uint32

Quando o bit 0 do parâmetro 28.21 Função frequência
constante é 0 (Separado), seleciona uma fonte que ativa
a frequência constante 3.

Sel3 frequência cons-
tante

28.24

Quando o bit 0 do parâmetro 28.21 Função frequência
constante é 1 (Embalado), esteparâmetro eosparâmetros
28.22 Sel1 frequência constante e 28.23 Sel2 frequência
constante selecionam três fontes que são usadas para
ativar frequências constantes.

Ver a tabela noparâmetro 28.22 Sel1 frequência constante.

Sobre as seleções, ver o parâmetro 28.22 Sel1 frequência
constante.

0.00 Hz / real32Define a frequência 1 (a frequência domotor aqueomotor
irá rodar quando for selecionada a frequência constante
1).

Freq constante 128.26

- / 100 = 1 HzFrequência constante 1. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define a frequência constante 2.Freq constante 228.27

- / 100 = 1 HzFrequência constante 2. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define a frequência constante 3.Freq constante 328.28

- / 100 = 1 HzFrequência constante 3. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define a frequência constante 4.Freq constante 428.29

- / 100 = 1 HzFrequência constante 4. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define a frequência constante 5.Freq constante 528.30

- / 100 = 1 HzFrequência constante 5. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define a frequência constante 6.Freq constante 628.31

- / 100 = 1 HzFrequência constante 6. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define a frequência constante 7.Freq constante 728.32

- / 100 = 1 HzFrequência constante 7. Para escala 16-bit, ver parâmetro
46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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Nr.

- / real32Define a referência de frequência segura que é usada com
funções de supervisão como

Ref freq segura28.41

• 12.3 Função supervisão AI
• 49.5 Ação perda comunicação
• 50.2 FBA A func perda comun
• 50.32 Func perd com FBA B
• 58.14 Ação perda comun.

- / 100 = 1 HzReferência de frequência segura. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / uint16Ativa/desativa a funçãode frequências críticas. Determina
ainda se as gamas especificadas são efetivas em ambos
os sentidos de rotação ou não.

Função frequência
crítica

28.51

Consulte ainda a secção Velocidades/frequências críti-
cas (página 47).

1 = Ativado: Frequências críticas ativas.Ativarb0

0 = Desativado: Frequências críticas desativadas.

1 = Segundo o par: As atribuições dos parâmetros
28.52…28.57 são consideradas.

Modo assinb1

0 = Absoluto: Os parâmetros 28.52…28.57 são tratados
como valores absolutos.

Cada gama é efetiva em ambos os sentidos de rotação.

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0.00 Hz / real32Define o limite inferior para a gama da frequência critica
1.

Frequência crítica 1
baixo

28.52

Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 28.53
Frequência crítica 1 alto.

- / 100 = 1 HzLimite inferior para a frequência crítica 1. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define o limite superior para a frequência critica 1.Frequência crítica 1
alto

28.53

Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 28.52
Frequência crítica 1 baixo.

- / 100 = 1 HzLimite superior para a frequência crítica 1. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define o limite inferior para a gama da frequência critica
2.

Frequência crítica 2
baixo

28.54

Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 28.55
Frequência crítica 2 alto.

- / 100 = 1 HzLimite inferior para a frequência crítica 2. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define o limite superior para a frequência critica 2.Frequência crítica 2
alto

28.55

Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 28.54
Frequência crítica 2 baixo.

- / 100 = 1 HzLimite superior para a frequência crítica 2. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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0.00 Hz / real32Define o limite inferior para a gama da frequência critica
3.

Frequência crítica 3
baixo

28.56

Nota: Este valor deve ser inferior ou igual ao valor de 28.57
Frequência crítica 3 alto.

- / 100 = 1 HzLimite inferior para a frequência crítica 3. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

0.00 Hz / real32Define o limite superior para a frequência critica 3.Frequência crítica 3
alto

28.57

Nota: Este valor deve ser superior ou igual ao valor de 28.56
Frequência crítica 3 baixo.

- / 100 = 1 HzLimite superior para a frequência crítica 3. Para escala 16-
bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Tempo acel/desacel 1
/ uint32

Seleciona uma fonte que comuta entre os dois conjuntos
de tempos de aceleração/desaceleração definidos pelos
parâmetros 28.72…28.75.

Seleçãoajuste rampa28.71

0 = O tempo acel 1 e o tempo desacel 1 estão em vigor

1 = O tempo acel 2 e o tempo desacel 2 estão em vigor

00.Tempo acel/desacel
1

11.Tempo acel/desacel
2

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

20.000 s / real32Define o tempo de aceleração 1 como o tempo necessário
para a frequênciapassarde zeropara a frequênciadefinida
peloparâmetro46.2Escala frequência (nãoparaoparâme-
tro 30.14 Freq máxima).

Tempo aceleração 128.72

Se a referência aumenta mais rápido do que a taxa de
aceleração ajustada, o motor segue a taxa de aceleração.

Se a referência aumenta mais lentamente do que a taxa
de aceleração ajustada, o motor segue a referência.

Se o tempodeaceleraçãodefinido émuito curto, o aciona-
mentode frequência prolonga a aceleraçãopara não exce-
der os limites deoperaçãodoacionamentode frequência.

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de aceleração 1.0.000 ... 1800.000 s
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20.000 s / real32Defineo tempodedesaceleração 1 comootemponecessá-
rio para a frequência passar da frequência definida pelo
parâmetro 46.2 Escala frequência (não para o parâmetro
30.14 Freq máxima) para zero.

Tempo desacele-
ração 1

28.73

Se existir alguma dúvida sobre o tempo de desaceleração
ser demasiado curto, assegurar que o controlo de sobre-
tensão CC (30.30 Controlo sobretensão está ON.

Nota: Se for necessário um tempo de desaceleração curto
para uma aplicação de elevada inércia, deve equipar o acio-
namento com um chopper ou resistência de travagem.

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de desaceleração 1.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define o tempo de aceleração 2. Ver o parâmetro 28.72
Tempo aceleração 1.

Tempo aceleração 228.74

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de aceleração 2.0.000 ... 1800.000 s

60.000 s / real32Define o tempodedesaceleração 2. Ver o parâmetro 28.73
Tempo desaceleração 1.

Tempo desacele-
ração 2

28.75

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de desaceleração 2.0.000 ... 1800.000 s

Inativo / uint32Seleciona uma fonte que força a referência de frequência
para zero.

Rampa em zero28.76

0 = Força a referência de frequência para zero

1 = Operação normal

00.Ativo

11.Inativo

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Inativo / uint32Seleciona uma fonte que força a saída do gerador da
rampa de frequência para o valor atual de frequência.

Paragem rampa28.77

0 = Força saída de rampa para a frequência atual

1 = Operação normal

00.Ativo

11.Inativo

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4
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6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

- / real32Define uma referência para o equilíbrio da rampa de fre-
quência. A saída do gerador de rampa é forçada para este
valor quando o equilíbrio é ativado pelo parâmetro 28.79
Desequilíbrio rampa ativo.

Equilíbrio saída ram-
pa

28.78

- / 100 = 1 HzReferência de equilíbrio da referência de frequência. Para
escala 16-bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Não selecionado /
uint32

Seleciona a fonte para ativação/desativação do equilíbrio
da rampa de velocidade. Ver o parâmetro 28.78 Equilíbrio
saída rampa.

Desequilíbrio rampa
ativo

28.79

0 = Inativo

1 = Ativo

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

- / real32Exibe o valor da fonte de referência de frequência 1 (sele-
cionada pelo parâmetro 28.11 Seleção ref1 frequência).
Consultar odiagramadacadeiade controlo napágina668.

Ref1 frequência atual28.90

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 HzValor da fonte de referência de frequência 1. Para escala
16-bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Exibe o valor da fonte da referência de frequência 2 (sele-
cionada pelo parâmetro 28.12 Seleção ref2 frequência).
Consultar odiagramadacadeiade controlo napágina668.

Ref2 frequência atual28.91

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 HzValor da fonte de referência de frequência 2. Para escala
16-bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Exibe a referência de frequência depois de aplicada a
função pelo parâmetro 28.13 Função ref1 frequência (se
alguma), edepoisdaseleção (28.14Seleção ref 1/2 frequên-
cia). Consultar odiagramada cadeia de controlo napágina
668.

Ref3 frequência atual28.92

Este parâmetro é apenas de leitura.

324 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

- / 100 = 1 HzReferência de frequência após seleção. Para escala 16-bit,
ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Exibe a referência de frequência depois da aplicação de
frequências constantes, referência da consola de progra-
mação, etc. Consultar o diagrama da corrente de controlo
na página 668.

Ref7 frequência atual28.96

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 HzReferência de frequência 7. Para escala 16-bit, ver parâme-
tro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

- / real32Apresenta a referência de frequência após aplicação das
frequências críticas, mas antes da rampa e do limite.
Consultar odiagramada cadeiade controlo napágina669.

Ref frequência ilimita-
da

28.97

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 HzReferência de frequência antes da rampa e limite. Para
escala 16-bit, ver parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz
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Ajustes para a corrente de referência de tensão CC.Corrente de referên-
cia de voltagem

29

Ver a secçãoModo de controlo tensão CC (página 27) e os
diagramas da cadeia de controlo (páginas 670 e 671).

Este grupo só é visível com uma unidade de controloBCU
.

- / real32Apresenta a saída do controlador de tensão CC que é
transferida para o controlador de binário.

Controle de tensão
CC de referência de
torque

29.1

Este parâmetro é apenas de leitura.

100 = 1 percentagem
/ 10 = 1 percentagem

Referência tensão CC final.-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

- / real32Exibe a referência de tensão CC depois de aplicada a
função pelo parâmetro 29.13 Função ref1 tensão CC (se

Referência de tensão
CC

29.2

alguma), e depois da seleção (29.14 Seleção ref1/2 tensão
CC). Ver o diagrama no parâmetro 29.11 Fonte ref1 tensão
CC.

10 = 1 V / 1 = 1 VSeleção após referência de tensão CC.0...2000 V

- / real32Exibea referência tensãoCCentre a limitaçãomínima/má-
xima e a rampa.

Ref. de tensão CC
usada

29.3

10 = 1 V / 1 = 1 VRampa após referência de tensão CC.0...2000 V

- / real32Apresenta a referência de tensão CC após a rampa.Referência de tensão
CC em rampa

29.4

10 = 1 V / 1 = 1 VRampa após referência de tensão CC.0...2000 V

- / real32Apresenta a tensão CC medida após a filtragem.Tensão CC filtrada29.5

10 = 1 V / 1 = 1 VTensão CC filtrada e medida.0...2000 V

- / real32Exibe a diferença entre a referência da tensão em rampa
(29.4) e medida, a tensão CC filtrada (29.5).

Erro tensão CC29.6

10 = 1 V / 1 = 1 VTensão CC filtrada e medida.-2000...2000 V

- / real32Exibe a saída do controlador PI, ou seja. a referência da
tensão CC antes de ser convertida numa referência de
binário.

Referência de potên-
cia

29.7

10 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Saída do controlador PID de processo.-300.00 ... 300.00
percentagem

0 V / real32Define um limite mínimo para a referência de tensão CC
antes de rampa.

Referência tensãoCC
mínima

29.9

1 = 1 V / 1 = 1 VReferência tensão CC mínima.0...2000 V

2000 V / real32Define um limite máximo para a referência de tensão CC
antes de rampa.

Referência tensãoCC
máxima

29.10

1 = 1 V / 1 = 1 VReferência tensão CC máxima.0...2000 V
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DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Zero / uint32Seleciona a fonte 1 da referência de tensão CC.Fonte ref1 tensão CC29.11

Podemserdefinidasduas fontesde sinal por esteparâme-
tro e 29.12 Fonte ref2 tensãoCC. Uma fonte digital selecio-
nada por 29.14 Seleção ref1/2 tensão CC pode ser usada
para comutar entre asduas fontes, ouaplicadauma função
matemática (29.13 Função ref1 tensão CC) aos dois sinais
para criar a referência.

… …

… …

0

EA
FB

FB

Outros

Outros

EA

29.11

29.12

29.13

29.14

29.02

Ref1

ADICIONAR

SUB

MUL

MIN

MAX

0

1

0

0Nenhum.Zero

112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalada

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalada

43.5 FB A referência 1 (página 144).FB A ref1

53.6 FB A referência 2 (página 144).FB A ref2

83.9 EFB referência 1 (página 144).EFB ref1

93.10 EFB referência 2 (página 144).EFB ref2

103.11 DDCS control ref 1 (página 144).DDCS ctrl ref1

113.12 DDCS control ref 2 (página 144).DDCS ctrl ref2

123.13 M/F ou D2D ref1 (página 145).M/F referência 1

133.14 M/F ou D2D ref2 (página 145).M/F referência 2

1522.80 Ref atual potencmotor (saída do potenciómetro do
motor).

Potenciómeromotor

1640.1 Valor atual processo PID (saída do controlador PIDdo
processo).

PID

18Referência consola de programação, com valor inicial da
última referência de consola usada. Consulte a secção
Usando a consola de programação como uma fonte de
controlo externo (página 25).

Painel ctrl (refguarda-
da)

19Referência consola de programação, com valor inicial da
fonte anterior ou valor atual. Consulte a secção Usando a
consola de programação como uma fonte de controlo ex-
terno (página 25).

Painel ctrl (ref copia-
da)

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Zero / uint32Seleciona a fonte 2 da referência de tensão CC.Fonte ref2 tensão CC29.12

Sobre as seleções e um diagrama da seleção da fonte de
referência, consultar o parâmetro 29.11 Fonte ref1 tensão
CC.
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Nr.

Ref1 / uint16Seleciona uma função matemática entre as fontes de re-
ferência selecionadas pelos parâmetros 29.11 Fonte ref1
tensão CC e 29.12 Fonte ref2 tensão CC. Ver o diagrama
em 29.11 Fonte ref1 tensão CC.

Função ref1 tensão
CC

29.13

0Osinal selecionadopor 29.11 Fonte ref1 tensãoCCéusado
como referência 1 de tensão como está (nenhuma função
aplicada).

Ref1

1A soma das fontes de referência é usada como referência
1 de tensão CC.

Ad (ref1 + ref2)

2A subtração ([29.11 Fonte ref1 tensão CC] - [29.12 Fonte
ref2 tensão CC]) das fontes de referência é usada como
referência 1 de tensão CC.

Sub (ref1 - ref2)

3A multiplicação das fontes de referência é usada como
referência 1 de tensão CC.

Mul (ref1 x ref2)

4A fonteda referênciamaispequenaéusada como referên-
cia 1 de tensão CC.

Min (ref1, ref2)

5A fontede referência tensãomaior éusadacomoreferência
1 de tensão CC.

Max (ref1, ref2)

Seguir seleção
Ext1/Ext2 / uint32

Configura a seleção entre as referências de tensão CC 1 e
2. Ver o diagrama em 29.11 Fonte ref1 tensão CC.

Seleção ref1/2 tensão
CC

29.14

0 = Referência 1 de tensão CC

1 = Referência 2 de tensão CC

00.Referência tensãoCC
1

11.Referência tensãoCC
2

2A referência 1 de tensão CC é usada quando o local de
controlo externo EXT1 está ativo. A referência de tensão
CC2 é usadaquandoo local de controlo externo EXT2 está
ativo.

Seguir seleção
Ext1/Ext2

Ver também o parâmetro 19.11 Seleção Ext1/Ext2.

3Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

4Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

5Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

6Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

7Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

8Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

10 ms / real32Define um tempo de filtragem para a tensão CC medida.Tempo filtro tensão
CC

29.17

1 = 1 ms / 1 = 1 msTempo de filtragem para a medição de tensão CC.0...10000 ms

10 volt_per_second /
real32

Define a taxa máxima de redução para a referência de
tensão CC.

Velocidade reduzida
da rampa de tensão
CC

29.18

1 = 1 V/s / 1 = 1 V/sTaxa de diminuição da referência de tensão CC.0...30000 V/s
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10 volt_per_second /
real32

Define a taxa máxima de aumento para a referência de
tensão CC.

Velocidadeaumenta-
da da rampa de
tensão CC

29.19

1 = 1 V/s / 1 = 1 V/sTaxa de aumento da referência de tensão CC.0...30000 V/s

54.66 V/s / real32Define o ganho proporcional para o controlador PI de re-
ferência de tensão CC.

Ganho proporcional
de tensão CC

29.20

100 = 1 V/s / 100 = 1
V/s

Ganho proporcional.0.00 ... 1000.00 V/s

0.1646 s / real32Define o tempo de integração para o controlador PI de re-
ferência de tensão CC.

Tempode integração
de tensão CC

29.21

Definir o tempo de integração para zero desativa a parte
I do controlador.

10000 = 1 s / 10000 =
1 s

Tempo de integração.0.0000 ... 60.0000 s

Copiar do banco de
dados / uint16

Seleciona a fonte do valor total da capacitância do circuito
CC.

Fonte de capacitân-
cia CC

29.25

O valor é usado no cálculo da referência de tensão CC.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0O valor de capacitânciaCCéobtidodeumabasededados
interna segundo o tipo de acionamento.

Copiar do banco de
dados

1O valor de capacitância CC é lido do parâmetro 29.26 Ca-
pacitância CC usada.

Valor do usuário

0.000 mF / real32Define a capacitância do circuito CC quando o parâmetro
29.25 Fonte de capacitância CC é definido para Valor utili-
zador.

CapacitânciaCCusa-
da

29.26

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

100 = 1 mF / 1000 = 1
mF

Capacitância CC especificada pelo utilizador.0.000 ... 1000.000mF

400.00 rpm / real32Os parâmetros 29.70…29.79definem uma curva de limi-
taçãodebináriomáximocomouma funçãode velocidade.
O limite é aplicado antes da referência ser encaminhada
para o controlador de binário.

Ponto de dados de
velocidade 1

29.70

Este parâmetro define a velocidade no primeiro ponto da
curva. A curva é linear entre 0 rpm e esta velocidade.

Binário (%)

Velocidade
(rpm)

29.77

29.75

29.79

29.73

29.71

29.70 29.72 29.74 29.76 29.780

0

1 = 1 rpm / 100 = 1 rpmVelocidade no 1º ponto da curva.0.00 ... 30000.00 rpm

300.0 percentagem /
real32

Define o bináriomáximo no primeiro ponto da curva de li-
mitação.

Ponto de dados de
torque 1

29.71
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1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Binário máximo no 1º ponto da curva.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

800.00 rpm / real32Define a velocidade no segundo ponto da curva.Ponto de dados de
velocidade 2

29.72

1 = 1 rpm/ 100 = 1 rpmVelocidade no 2º ponto da curva.0.00 ... 30000.00 rpm

300.0 percentagem /
real32

Define o binário máximo no segundo ponto da curva de
limitação.

Ponto de dados de
torque 2

29.73

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Binário máximo no 2º ponto da curva.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

1200.00 rpm / real32Define a velocidade no terceiro ponto da curva.Ponto de dados de
velocidade 3

29.74

1 = 1 rpm/ 100 = 1 rpmVelocidade no 3º ponto da curva.0.00 ... 30000.00 rpm

300.0 percentagem /
real32

Define o binário máximo no terceiro ponto da curva de li-
mitação.

Ponto de dados de
torque 3

29.75

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Binário máximo no 3º ponto da curva.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

1600.00 rpm / real32Define a velocidade no quarto ponto da curva.Ponto de dados de
velocidade 4

29.76

1 = 1 rpm/ 100 = 1 rpmVelocidade no 4º ponto da curva.0.00 ... 30000.00 rpm

300.0 percentagem /
real32

Define obináriomáximonoquarto pontoda curva de limi-
tação.

Ponto de dados de
torque 4

29.77

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Binário máximo no 4º ponto da curva.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

2000.00 rpm / real32Define a velocidade no quinto ponto da curva.Ponto de dados de
velocidade 5

29.78

1 = 1 rpm/ 100 = 1 rpmVelocidade no 5º ponto da curva.0.00 ... 30000.00 rpm

300.0 percentagem /
real32

Define o bináriomáximonoquinto ponto da curva de limi-
tação.

Ponto de dados de
torque 5

29.79

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Binário máximo no 5º ponto da curva.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem
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Limites de operação do acionamento.Limites30

- / uint16Apresenta a palavra limite 1.Palavra limite 130.1

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = O binário do acionamento está a ser limitado pelo
controlodomotor (controlo sub-tensão, controlo corrente,

Lim bináriob0

controlo de ângulo de cargaou controlo pull-out), oupelos
limites de binário definidos pelos parâmetros .

1 =A saídado controlador de velocidade está a ser limitada
por 25.11 Ctrl velocidade binário min

Ctl tlim vel minb1

1 =A saídado controlador de velocidade está a ser limitada
por 25.12 Ctrl velocidade binário max

Ctl tlim vel maxb2

1 = A entrada da rampa de referência do binário está a ser
limitada por 26.9 Ref binário máxima, fonte de 30.25 Sel

Ref bin maxb3

bináriomáximo, 30.26Limpotmotorizaçãoou30.27 Limite
geração potência. Ver o diagrama na página 666.

1 = A entrada da rampa de referência do binário está a ser
limitada por 26.8 Ref binário mínima, fonte de 30.18 Sel

Ref bin minb4

bináriomínimo, 30.26 Limpotmotorizaçãoou30.27 Limite
geração potência. Ver o diagrama na página 666.

1 =A referência debinário está a ser limitadapelo controlo
depico, devidoao limitemáximodevelocidade (30.12Veloc
máxima)

Tlim veloc maxb5

1 =A referência debinário está a ser limitadapelo controlo
depico, devido ao limitemínimode velocidade (30.11 Veloc
mínima)

Tlim veloc minb6

1 = A referência de velocidade está a ser limitada por 30.12
Veloc máxima, ou pelo limite máximo da velocidade do
motor de ímanes permanentes com base na tensão CC

Lim ref veloc maxb7

1 = A referência de velocidade está a ser limitada por 30.11
Veloc mínima, ou pelo limite máximo da velocidade do
motor de ímanes permanentes com base na tensão CC

Lim ref veloc minb8

1 = A referência de frequência está a ser limitada por 30.14
Freq máxima

Lim ref freq maxb9

1 = A referência de frequência está a ser limitada por 30.13
Freq mínima

Ref lim freq minb10

Reservedb11

1 = A frequência de saída solicitada não pode ser atingida
devido à limitação da frequência de comutação (devido a,

Lim ref freq Swb12

por ex., a filtragem da saída ou a proteções relacionadas
com ATEX)

(Commotores de ímanes permanentes e motores de re-
lutância síncronos, e motores síncronos de excitação ex-
terna em estado estacionário)

Lim âng cargab13

1 = O limite máximo do ângulo de carga está ativo, i.e. o
motor não consegue produzir mais binário

(Commotores síncronos de excitação externa em si-
tuações dinâmicas)

1 = O binário está a ser limitado

Reservedb14…15
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1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Apresenta apalavra de estadoda limitaçãodo controlador
de binário.

Estado limite binário30.2

Este parâmetro é apenas de leitura.

*Apenasumadosbits 0…3, e umdosbits 9…13podeestar
simultaneamente ligado.Obit indicanormalmenteo limite
que foi excedido em primeiro lugar.

*1 = Sub-tensão do circuito intermédio CCSubtensãob0

*1 = Sobretensão do circuito intermédio CCSobretensãob1

*1 = O binário está a ser limitado por 30.26 Lim pot moto-
rização, 30.27 Limite geração potência ou a fonte de 30.18
Sel binário mínimo. Ver o diagrama na página 666.

Binário mínimob2

*1 = O binário está a ser limitado por 30.26 Lim pot moto-
rização, 30.27 Limite geração potência ou a fonte de 30.25
Sel binário máximo.

Binário máximob3

Ver o diagrama na página 666.

1 = O limite de corrente de um inversor (identificado pelos
bits 8…11) está ativo

Corrente internab4

(Apenas commotores de ímanes permanentes, motores
síncronos de relutância emotores síncronos de excitação
externa)

Ângulo cargab5

1 = O limite do ângulo de carga máximo está ativo, i.e. o
motor está a produzir o máximo de binário possível

(Apenas commotores assíncronos)Retirada motorb6

1 = O limite de pull-out do motor está ativo, i.e. o motor
não consegue produzir mais binário

Reservedb7

1 = Corrente de entrada limitada pelo limite térmico do
circuito principal.

Térmicob8

*1 = A corrente de saídamáxima (IMAX) está a ser limitadaCorrente maxb9

*1 = A corrente de saída está a ser limitada por 30.17 Cor-
rente máxima

Corrente utilizb10

*1 = Corrente de saída limitada por um valor de corrente
térmica calculado

IGBT térmicob11

*1 = A corrente de saída está a ser limitada devido à tem-
peratura estimada do IGBT

Sobretemperatura
IGBT

b12

*1 = A corrente de saída está a ser limitada devido à tem-
peratura da junção IGBT à caixa

Sobrecarga IGBTb13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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-1500.00; -1800.00
(95.20 b0) rpm /
real32

Define a velocidade mínima permitida.

AVISO!
Este valor não deve ser superior a 30.12 Velocmáxima.

Veloc mínima30.11

AVISO!
No modo de controlo de frequência, este limite não é
efetivo. Certificar-se de que os limites de frequência
(30.13 e 30.14) são ajustados corretamente se for
usado controlo de frequência.

AVISO!
Numaconfiguraçãomestre/seguidor, numacionamen-
to seguidor, não definir os limites máximo e mínimo
com omesmo sinal num acionamento. Ver a secção
Funcionalidade mestre/seguidor.

- / 100 = 1 rpmVelocidade mínima permitida. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

1500.00; 1800.00 (
95.20 b0) rpm/ real32

Define a velocidade máxima permitida.

AVISO!
Este valor não deve ser inferior a 30.11 Veloc mínima.

Veloc máxima30.12

AVISO!
No modo de controlo de frequência, este limite não é
efetivo. Certificar-se de que os limites de frequência
(30.13 e 30.14)) estão ajustados corretamente se for
usado o controlo de frequência.

AVISO!
Numaconfiguraçãomestre/seguidor, numacionamen-
to seguidor, não definir os limites máximo e mínimo
com omesmo sinal num acionamento. Ver a secção
Funcionalidade mestre/seguidor.

- / 100 = 1 rpmVelocidademáxima. Para escala 16-bit, ver parâmetro46.1.-30000.00 ...
30000.00 rpm

-50.00; -60.00 (95.20
b0) Hz / real32

Define a frequência mínima permitida.

AVISO!
Este valor não deve ser superior a 30.14 Freqmáxima.

Freq mínima30.13

AVISO!
Este limite é efetivo apenas no modo de controlo de
frequência.

- / 100 = 1 HzFrequênciamínima. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.2.-598.00 ... 598.00 Hz
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50.00; 60.00 (95.20
b0) Hz / real32

Define a frequência máxima permitida.

AVISO!
Este valor não deve ser inferior a 30.13 Freq mínima.

Freq máxima30.14

AVISO!
Este limite é efetivo apenas no modo de controlo de
frequência.

- / 100 = 1 HzFrequênciamáxima. Para escala 16-bit, ver parâmetro46.2.-598.00 ... 598.00 Hz

Desativado / uint16Pode ser definido um limite temporário de corrente do
motorespecificamenteparaoarranqueporesteparâmetro
e 30.16 Corrente início máxima.

Ativa corrente início
máxima

30.15

Quando este parâmetro é definido para Ativar, o aciona-
mento observa o limite de corrente de arranque definido
por 30.16 Corrente iníciomáxima. O limite está disponível
durante 2 segundos após a magnetização inicial (de um
motor de indução assíncrono) ou a autofaseamento (de
ummotor de ímanes permanentes), mas apenas uma vez
em cada 7 segundos. Caso contrário, o limite definido por
30.17 Corrente máxima está 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.

0Limite de corrente de arranque desativado.Desativado

1Limite de corrente de arranque ativado.Ativar

0.00 A / real32Define uma corrente de arranquemáxima quando ativado
pelo parâmetro 30.15 Ativa corrente início máxima.

Corrente início máxi-
ma

30.16

1 = 1 A / 1 = 1 ACorrente de início máxima0.00 ... 30000.00 A

0.00 A / real32Define a corrente máxima permitida do motor.Corrente máxima30.17

1 = 1 A / 1 = 1 ACorrente máxima do motor.0.00 ... 30000.00 A
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Binário mínimo 1 /
uint32

Seleciona uma fonte que comuta entre dois limites de
binário predefinidos diferentes.

Sel binário mínimo30.18

0=O limitedebináriomínimodefinidopor 30.19 está ativo

1 = O limite mínimo de binário selecionado por 30.21 está
ativo

O utilizador pode definir dois conjuntos de limites de
binário e comutar entre os conjuntos usando uma fonte
binária, como por ex. uma entrada digital.

A seleção do limite mínimo (30.18) é independente da se-
leção do limite máximo (30.25).

Oprimeiro conjuntode limites édefinidopelosparâmetros
30.19 e 30.20. O segundo conjunto tem um seletor de
parâmetros para os limites mínimo (30.21) e máximo
(30.22)quepermiteousodeumafonteanalógicaselecioná-
vel (tal como uma entrada analógica).

Limite de binário
mínimo definido
pelo utilizador

Limite de binário
máximo definido
pelo utilizador

30.21

30.18

30.22

30.25

30.24

30.23

0

EA1

EA1

EA2

PID

Outros

Outros

PID

EA2

0

30.19

30.20

0

1

1

0

Os parâmetros de seleção do limite são atualizadas a um
nível de tempo de 10 ms.

Nota: Além dos limites definidos pelo utilizador, o binário
pode ser limitado por outrosmotivos, tais como limitaçãod
e potência). Consultar o diagrama de blocos na página 666.

00 (o limitedebináriomínimodefinidopor 30.19 está ativo).Binário mínimo 1

11 (o limite mínimo de binário selecionado por 30.21 está
ativo).

Fontebináriomínimo
2

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1
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11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

-300.0 percentagem/
real32

Define um limite de binário mínimo para o acionamento
(em percentagem do binário nominal do motor). Ver dia-
grama no parâmetro 30.18 Sel binário mínimo.

Binário mínimo 130.19

O limite é efetivo quando
• a fonte selecionada por 30.18 Sel binário mínimo é 0, ou
• 30.18 está definido para Binário mínimo 1.

Nota: Não ajustar este parâmetro para 0% na tentativa de
impedir a rotação inversa. Numa aplicação demalha aberta,
é provável que previna a paragem completa do motor. Para
evitar a rotação inversa, usar os limites de velocidade/fre-
quência neste grupo de parâmetros, ou os parâmetros
20.23/20.24.

- / 10 = 1 percentagemLimite de bináriomínimo 1 Para escala 16-bit, ver parâme-
tro 46.3.

-1600.0 ... 0.0 percen-
tagem

300.0 percentagem /
real32

Define um limite de binário máximo para o acionamento
(em percentagem do binário nominal do motor). Ver dia-
grama no parâmetro 30.18 Sel binário mínimo.

Binário máximo 130.20

O limite é efetivo quando
• a fonte selecionada por 30.25 Sel bináriomáximo é 0, ou
• 30.25 está definido para Binário máximo 1.

- / 10 = 1 percentagemBinário máximo 1. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

Binário mínimo 2 /
uint32

Define a fonte do limite de binário mínimo para o aciona-
mento (em percentagem do binário nominal do motor)
quando

Fontebináriomínimo
2

30.21

• a fonte selecionada pelo parâmetro 30.18 Sel binário
mínimo é 1, ou

• 30.18 está definido para Fonte binário mínimo 2
Ver diagrama em 30.18 Sel binário mínimo.

Nota: Quaisquer valores positivos recebidos de uma fonte
selecionada são invertidos.

0Nenhum.Zero

112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalado

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalado

540.1 Valor atual processo PID (saída do controlador PIDdo
processo).

PID

630.23 Binário mínimo 2.Binário mínimo 2

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]
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Binário máximo 2 /
uint32

Define a fonte do limite de binário máximo para o aciona-
mento (em percentagem do binário nominal do motor)
quando

Fonte binário máxi-
mo 2

30.22

• a fonte selecionada pelo parâmetro 30.25 Sel binário
máximo é 1, ou

• 30.25 está definido para Fonte binário máximo 2
Ver diagrama em 30.18 Sel binário mínimo.

Nota: Quaisquer valores negativos recebidos de uma fonte
selecionada são invertidos.

0Nenhum.Zero

112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalado

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalado

540.1 Valor atual processo PID (saída do controlador PIDdo
processo).

PID

630.24 Binário máximo 2.Binário máximo 2

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

-300.0 percentagem/
real32

Define o limite debináriomínimopara o acionamento (em
percentagem do binário nominal do motor) quando

Binário mínimo 230.23

• a fonte selecionada pelo parâmetro 30.18 Sel binário
mínimo é 1, e

• 30.21 está definido para PID.

Nota: Não ajustar este parâmetro para 0% na tentativa de
impedir a rotação inversa. Numa aplicação demalha aberta,
é provável que previna a paragem completa do motor. Para
evitar a rotação inversa, usar os limites de velocidade/fre-
quência neste grupo de parâmetros, ou os parâmetros
20.23/20.24.
Ver diagrama em 30.18 Sel binário mínimo.

- / 10 = 1 percentagemLimite de bináriomínimo 2 Para escala 16-bit, ver parâme-
tro 46.3.

-1600.0 ... 0.0 percen-
tagem

300.0 percentagem /
real32

Defineo limite debináriomáximoparaoacionamento (em
percentagem do binário nominal do motor) quando

Binário máximo 230.24

• a fonte selecionada pelo parâmetro 30.25 Sel binário
máximo é 1, e

• 30.22 está definido para Binário máximo 2.
Ver diagrama em 30.18 Sel binário mínimo.

- / 10 = 1 percentagemLimite debináriomáximo2Para escala 16-bit, ver parâme-
tro 46.3.

0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

Binário máximo 1 /
uint32

Seleciona uma fonte que comuta entre dois limites de
binário máximos diferentes.

Sel binário máximo30.25

0 = Limite de binário máximo 1 definido por 30.20 está
ativo

1 = O limite de binário mínimo selecionado por 30.22 está
ativo

Ver também o parâmetro 30.18 Sel binário mínimo.

00.Binário máximo 1

11.Fonte binário máxi-
mo 2
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2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

300.00 percentagem
/ real32

Define a potência máxima do veio no modo motorização,
ie. quando apotência está a ser transferida domotor para
a maquinaria.

Lim pot motorização30.26

O valor é dado em percentagem da potência nominal do
motor.

Nota:Seobinário nominal do veio for definidopeloparâme-
tro 99.12 Binário nominal motor então a potência nominal
do veio é calculada com base nos parâmetros 99.9 Veloc
nominal motor e 99.12 Binário nominal motor.

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Potência máxima do veio no modo motorização.0.00 ... 600.00percen-
tagem

-300.00 percentagem
/ real32

Define a potência máxima do veio no modo de geração,
ie. quandoapotência está a ser transferida damaquinaria
paraomotor.O valor édadoempercentagemdapotência
nominal do motor.

Limite geração
potência

30.27

Nota: Não ajustar este parâmetro para 0% na tentativa de
impedir a rotação inversa. Numa aplicação demalha aberta,
é provável que previna a paragem completa do motor. Para
evitar a rotação inversa, usar os limites de velocidade/fre-
quência neste grupo de parâmetros, ou os parâmetros
20.23/20.24.

Nota:Seobinário nominal do veio for definidopeloparâme-
tro 99.12 Binário nominal motor então a potência nominal
do veio é calculada com base nos parâmetros 99.9 Veloc
nominal motor e 99.12 Binário nominal motor.

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Potência máxima do veio no modo de geração.-600.00 ... 0.00 per-
centagem

Ativar / uint16Ativa o controlo de sobretensão da ligação intermédia de
CC.

Controlo sobre-
tensão

30.30

A travagem rápida de uma carga de alta inércia aumenta
a tensão até ao nível de controlo de sobretensão. Para
evitar que a tensão de CC exceda o limite, o controlador
de sobretensão reduz o binário de travagem automatica-
mente.

Nota: Com o chopper de travagem interno, o acionamento
aumenta o seu limite interno de controlo de sobretensão
para permitir uma maior fiabilidade na travagem.

0Controlo de sobretensão desativado.Desativado
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1Controlo de sobretensão ativado.Ativar

Ativar / uint16Ativa o controlo de subtensão da ligação intermédia de
CC.

Controlo subtensão30.31

Se a tensão CC cair devido a um corte da alimentação de
entrada, o controlador de subtensão reduz automatica-
mente o binário domotor para manter a tensão acima do
limite inferior. Ao reduzir o binário do motor, a inércia da
carga provoca regeneração de volta para o acionamento,
mantendoa ligaçãodeCCemcarga e evitandoumdisparo
por subtensãoatéqueomotorparepor inércia. Isto atuará
como função de funcionamento com cortes da rede em
sistemas comalta inércia, tais comosistemasde centrifu-
gação ou de ventilação.

0Controlo de subtensão desativado.Desativado

1Controlo de subtensão ativado.Ativar

10000.0 V / real32Define o limite máximo de tensão RMS do motor.Limitede tensãoRMS
do motor

30.33

1 = 1 V / 1 = 1 VLimite máximo de tensão RMS do motor50.0 ... 10000.0 V

Ativar / uint16Ativa/desativa a limitação de corrente de saída com base
na temperatura.

Limite de corrente
térmica

30.35

A limitação só deve ser desativada, se requerido pela apli-
cação.

0Limitação corrente térmica desativada.Desativado

1Limitação corrente térmica ativada.Ativar

- / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Palavra de limite LSU
1

30.101

Apresenta a palavra de limite 1 para a unidade de alimen-
tação.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = A referência de potência está a ser limitada pelos
parâmetros do programa de controlo de alimentação

Referência máxima
do usuário P

b0

1 = A referência de potência está a ser limitada pelos
parâmetros do programa de controlo de alimentação

Referênciamínimado
usuário P

b1

1 = A potência está a ser limitada pelo parâmetro 30.149Usuário máximo Pb2

1 = A potência está a ser limitada pelo parâmetro 30.148Usuário mínimo Pb3

1 = A referência de potência está a ser limitada devido a
sobretemperatura do refrigerante

Sobretemperaturade
refrigeração P

b4

1 = A referência de potência está a ser limitada devido a
sobretemperatura da unidade de alimentação

Sobretemperaturada
unidade de energia P

b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Palavra limite LSU 230.102

Apresenta a palavra de limite 2 para a unidade de alimen-
tação.

Este parâmetro é apenas de leitura.
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1 = A referência de potência reativa está a ser limitadaReferência máxima
do usuário Q

b0

1 = A referência de potência reativa está a ser limitadaReferênciamínimado
usuário Q

b1

1 = A referência de potência reativa está a ser limitada de-
vido a sobretemperatura do refrigerante

Sobretemperaturade
refrigeração Q

b2

1 = A referência de potência reativa está a ser limitada de-
vido a sobretemperatura da unidade de alimentação

Sobretemperaturada
unidadedeenergiaQ

b3

1 = Proteção de sobretensão CASobretensão ACb4

Reservedb5…6

1 = (Quando a referência de potência reativa do tipo de
tensão CA está a ser usada)

DiferençamáximaACb7

A entrada do controlo CA está a ser limitada

1 = (Quando a referência de potência reativa do tipo de
tensão CA está a ser usada)

Diferençamínima ACb8

A entrada do controlo CA está a ser limitada

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Palavra limite LSU 330.103

Apresenta a palavra de limite 3 para a unidade de alimen-
tação.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = A potência está a ser limitada pelo controlador de
subtensão

Limite de subtensãob0

1 = A potência está a ser limitada pelo controlador de so-
bretensão

Limite de sobre-
tensão

b1

1=Apotência estáa ser limitadapela temperaturaoupelos
limites de potência do utilizador 30.148 e 30.149)

Energia da motori-
zação

b2

1=Apotência estáa ser limitadapela temperaturaoupelos
limites de potência do utilizador 30.148 e 30.149)

Energia de geraçãob3

1 =A corrente ativa está a ser limitada. Paramais detalhes,
consulte os bits 6…9 e 14…15.

Limite da corrente
ativa

b4

1 = A corrente reativa está a ser limitada. Para mais deta-
lhes, consulte os bits 12…13.

Limite da corrente
reativa

b5

1 = A corrente ativa está a ser limitada pelo limite térmico
do circuito principal.

Limite térmicob6

1 = A corrente ativa está a ser limitada pelo limite interno
da área de operação segura.

Limite SOAb7

1 = A corrente ativa está a ser limitada pelo limite de cor-
rentedefinidopelosparâmetrosdoprogramade controlo
da alimentação.

Limiteda correntedo
usuário

b8

1 = A corrente ativa está a ser limitada com base no limite
de stress IGBT térmico máximo interno

IGBT térmicob9

Reservedb10…11
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1 = A corrente reativa negativa está a ser limitada pela
corrente total máxima

Q act negb12

1 = A corrente reativa positiva está a ser limitada pela
corrente total máxima

Q act posb13

1 = A corrente ativa negativa está a ser limitada pela cor-
rente total máxima

P act negb14

1 =A corrente ativa positiva está a ser limitadapela corren-
te total máxima

P act posb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Palavra limite LSU 430.104

Apresenta a palavra de limite 4 para a unidade de alimen-
tação.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = A referência CC está a ser limitada pelos parâmetros
do programa de controlo de alimentação

Referência máxima
Udc

b0

1 = A referência CC está a ser limitada pelos parâmetros
do programa de controlo de alimentação

Referência mínima
Udc

b1

1 = A corrente está a ser limitada pelos parâmetros do
programa de controlo de alimentação

Usuário I máximob2

1 =A corrente está a ser limitada combase na temperaturaTemperatura I máxi-
ma

b3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

-200.0 percentagem/
real32

(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Limite de energiamí-
nimo LSU

30.148

Define o limite de potência mínimo para a unidade de ali-
mentação.

Os valores negativos referem-se à regeneração, isto é,
potência de alimentação para a rede.

1 = 1percentagem/10
= 1 percentagem

Limitedepotênciamínimopara aunidadedealimentação.-200.0 ... 0.0percenta-
gem

200.0 percentagem /
real32

(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Limite de energia
máximo LSU

30.149

Define o limite de potência máximo para a unidade de ali-
mentação.

1 = 1percentagem/10
= 1 percentagem

Limitedepotênciamáximoparaaunidadedealimentação.0.0 ... 200.0percenta-
gem
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Configuração de eventos externos; seleção do comporta-
mento do acionamento em situações de falha.

Funções falha31

Inativo (verdadeiro);
ED6 (95.20 b8) /
uint32

Define a fonte do evento externo 1.

Ver também o parâmetro 31.2 Tipo evento externo 1.

0 = Disparo evento

Fonte eventoexterno
1

31.1

1 = Operação normal

00.Ativo (falso)

11.Inativo (verdadeiro)

2Entrada DIIL (10.2 Estado atraso DI, bit 15).DIIL

3Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

4Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

5Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

6Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

7Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

8Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

11Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

12Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Falha (95.20 b8) /
uint16

Seleciona o tipo de evento externo 1.Tipo evento externo
1

31.2

0O evento externo gera uma falha.Falha

1O evento externo gera um aviso.Aviso

3Seoacionamento estiver amodular, o evento externogera
uma falha.

Aviso/Falha

Ou então, o evento externo gera um aviso.

Inativo (verdadeiro);
DIIL (95.20 b5) /
uint32

Define a fontedoeventoexterno2. Ver tambémoparâme-
tro 31.4 Tipo 2 evento ext.

Sobre as seleções, ver o parâmetro 31.1 Fonte evento ex-
terno 1.

Fonte 2 evento ext31.3

Falha / uint16Seleciona o tipo de evento externo 2.Tipo 2 evento ext31.4

0O evento externo gera uma falha.Falha

1O evento externo gera um aviso.Aviso

3Seoacionamento estiver amodular, o evento externogera
uma falha.

Aviso/Falha

Ou então, o evento externo gera um aviso.

Inativo (verdadeiro) /
uint32

Definea fontedoeventoexterno3. Ver tambémoparâme-
tro 31.6 Tipo 3 evento ext.

Fonte eventoexterno
3

31.5

Sobre as seleções, ver o parâmetro 31.1 Fonte evento ex-
terno 1.

Falha / uint16Seleciona o tipo de evento externo 3.Tipo 3 evento ext31.6

0O evento externo gera uma falha.Falha

1O evento externo gera um aviso.Aviso
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3Seoacionamento estiver amodular, o evento externogera
uma falha.

Aviso/Falha

Ou então, o evento externo gera um aviso.

Inativo (verdadeiro) /
uint32

Define a fontedoevento externo4. Ver tambémoparâme-
tro 31.8 Tipo 4 evento ext.

Fonte eventoexterno
4

31.7

Sobre as seleções, ver o parâmetro 31.1 Fonte evento ex-
terno 1.

Falha / uint16Seleciona o tipo de evento externo 4.Tipo 4 evento ext31.8

0O evento externo gera uma falha.Falha

1O evento externo gera um aviso.Aviso

3Seoacionamento estiver amodular, o evento externogera
uma falha.

Aviso/Falha

Ou então, o evento externo gera um aviso.

Inativo (verdadeiro) /
uint32

Define a fontedoevento externo 5. Ver tambémoparâme-
tro 31.10 Tipo 5 evento ext.

Fonte eventoexterno
5

31.9

Sobre as seleções, ver o parâmetro 31.1 Fonte evento ex-
terno 1.

Falha / uint16Seleciona o tipo de evento externo 5.Tipo 5 evento ext31.10

0O evento externo gera uma falha.Falha

1O evento externo gera um aviso.Aviso

3Seoacionamento estiver amodular, o evento externogera
uma falha.

Aviso/Falha

Ou então, o evento externo gera um aviso.

DI3 / uint32Seleciona a fontepara umsinal externode rearmede falha.
Este sinal será observado mesmo que não seja a fonte
ativa no local de controlo atual (EXT1/EXT2/Local).

Seleção rearme falha31.11

(Um rearme da fonte ativa será observado independente-
mente deste parâmetro.)

0 → 1 = Rearme

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

30Bit 7 dapalavra de controlo recebido atravésdoadaptador
fieldbus A.

FBA A MCW bit 7

32Bit 7 da palavra de controlo recebida através da interface
de fieldbus integrada.

EFB MCW bit 7
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-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0000h / uint16Seleciona falhas que são restauradas automaticamente.
O parâmetro é uma palavra de 16-bit com cada bit corres-
pondendo a um tipo de falha.

Seleção autorearme31.12

Semprequeumbit é ajustadopara 1, a falha corresponden-
te é automaticamente restaurada.

O número e intervalo das tentativas de reposição são de-
finidos pelos parâmetros 31.14…31.16.

AVISO!
Antes de ativar a função, confirmar se não podem
ocorrer situações perigosas. A função restaura o
acionamentoe retomaaoperaçãodepoisdeumafalha.

Nota:
• A função de autorearme está disponível apenas em

controlo externo; ver a secçãoControlo local vs. controlo
externo (página 23).

• As falhas relacionadas com a função Binário seguro off
(STO) não podem ser repostas automaticamente.

• No caso do bit 4 (Unidade alimentação) estar definido
e a unidade do inversor disparar para 7583 Unidade do
lado da linha em falha, é dado um comando de rearme
para o inversor e para as unidades de alimentação.

Osbits deste númerodebinário correspondente às falhas
seguintes:

Sobreintensidadeb0

Sobretensãob1

Subtensãob2

Falha supervisão AIb3

Unidade alimb4

Reservedb5…7

Definido no programa de aplicação.Falha aplicação 1b8

Definido no programa de aplicação.Falha aplicação 2b9

Ver o parâmetro 31.13 Falha selecionável.Falha selecionávelb10

Desde a fonte selecionada pelo parâmetro 31.1 Fonte
evento externo 1.

Falha externa 1b11

Desde a fonte selecionada pelo parâmetro 31.3 Fonte 2
evento ext.

Falha externa 2b12

Desde a fonte selecionada pelo parâmetro 31.5 Fonte
evento externo 3.

Falha externa 3b13

Desde a fonte selecionada pelo parâmetro 31.7 Fonte
evento externo 4.

Falha externa 4b14

Desde a fonte selecionada pelo parâmetro 31.9 Fonte
evento externo 5.

Falha externa 5b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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0 / uint32Define a falha que pode ser automaticamente reposta
usando o bit 10 do parâmetro 31.12 Seleção autorearme.

Falha selecionável31.13

As falhas estão listadas no capítulo Deteção de falhas.

1 = 1Código falha.0000…FFFFh

0 SemUnid / uint32Define o número máximo de rearmes automáticos que o
acionamento está autorizado a tentar durante o período
especificado por 31.15 Tempo tentativa.

Númerodetentativas31.14

Se a falhapersistir, podemser realizadas tentativas subse-
quentesem intervalosdefinidospor31.16Tempodeatraso.

As falhas a serem rearmadas automaticamente sãodefini-
das por 31.12 Seleção autorearme.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de rearmes automáticos.0...5 SemUnid

30.0 s / real32Define uma janela de tempo para reposições automáticas
de falhas. O número máximo de tentativas efetuadas du-
rante qualquer períododesta duração é definido por 31.14
Número de tentativas.

Tempo tentativa31.15

Nota: Se a condição de falha permanecer e não puder ser
reposta, cada tentativa de reposição irá gerar um evento e
iniciar uma nova janela de tempo. Na prática, se o número
especificadode reposições (31.14) nos intervalos especifica-
dos (31.16) demorar mais do que o valor de 31.15, o aciona-
mento irá continuar a tentar o rearme da falha até a causa
ser eventualmente removida.

10 = 1 s / 10 = 1 sTempo para restauros automáticos.1.0 ... 600.0 s

0.0 s / real32Define o tempo de espera do acionamento depois de uma
falha (ouuma tentativade rearmeanterior) antesde tentar
um rearme automático.

Tempo de atraso31.16

Ver parâmetro 31.12 Seleção autorearme.

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso rearme automático.0.0 ... 120.0 s

Falha / uint16Seleciona como reageoaccionamentoquandoédetetada
uma perda de fase do motor.

Perda fase motor31.19

Nota:Oacionamentopodenão conseguir detetar comsegu-
rançaumaperdade fasenumaaplicaçãocomváriosmotores:
deve ser instalado ummétodo de proteção separado (por
exemplo, um interruptor de proteção do motor) para cada
motor.

0Nenhuma ação é tomada.S/ação

1O acionamento dispara uma falha 3381 Perda fase saída.Falha

Falha / uint16Seleciona como reage o acionamento quando é detetada
uma falha à terra ou desequilíbrio de corrente no motor
ou no cabo do motor.

Falha à terra31.20

Consulte ainda a secção Deteção de falha de terra (parâ-
metro 31.20) (página 96).

0Nenhuma ação é tomada.Não

1O acionamento gera um aviso de A2B3 Fuga à terra.Aviso

2O acionamento dispara uma falha 2330 Fuga à terra.Falha
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Nr.

Falha/Falha / uint16Seleciona as indicações que são dadas quando ambos os
sinais de Binário seguro off (STO) são desligados ou per-
didos. As indicações tambémdependemdo acionamento
estar a funcionar ou parado quando isto ocorre.

Indic STO func/parar31.22

As tabelas em cada seleção abaixo apresentam as indi-
cações geradas com esse ajuste particular.

Nota:
• Este parâmetro não afeta a operaçãodaprópria função

STO. A função STO irá operar independentemente do
ajuste deste parâmetro: um conversor de velocidade
em funcionamento é parado após a remoção de um ou
de ambos os sinais STO e não arrancar até que ambos
os sinais STO sejam restaurados e as falhas rearmadas.

• A perda de apenas um sinal STO gera sempre uma falha
e é interpretado como ummau funcionamento.

• Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

AVISO!
O acionamento não pode detetar ou memorizar
quaisqueralteraçõesnocircuitoSTOquandoaunidade
de controlo do acionamento não está alimentada ou
quando a alimentação principal do acionamento está
desligada. Se ambosos circuitos STOestiverem fecha-
dos e um sinal de arranque de nível estiver ativo
quandoaalimentação for restabelecida, épossível que
o acionamento arranque sem um novo comando de
arranque. Considerar este facto na avaliação de risco
do sistema.

Para mais informações sobre o STO, consultar o manual
de hardware do acionamento.

0Indicação (a fun-
cionar ou parado)

Entradas

IN2IN1

Falha 5091Binário
seguro off

00

Falhas 5091 Biná-
rio seguro off e
FA81Perdabinário
seguro off 1

10

Falhas 5091 Biná-
rio seguro off e
FA82 Perda biná-
rio seguro off 2

01

(Funcionamento
normal)

11

Falha/Falha
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Nr.

1IndicaçãoEntradas

ParadoEmfunciona-
mento

IN2IN1

Aviso A5A0
Binário segu-

ro off

Falha 5091
Binário segu-
ro off5091

Binário segu-
ro off

00

Aviso A5A0
Binário segu-
ro off e falha
FA81 Perda
binário segu-

ro off 1

Falhas 5091
Binário segu-
ro off e FA81
Perdabinário
seguro off 1

10

Aviso A5A0
Binário segu-
ro off e falha
FA82 Perda
binário segu-

ro off 2

Falhas 5091
Binário segu-
ro off e FA82
Perdabinário
seguro off 2

01

(Funcionamento normal)11

Falha/Aviso

2IndicaçãoEntradas

ParadoEmfunciona-
mento

IN2IN1

Evento B5A0
Evento STO

Falha 5091
Binário segu-

ro off

00

Evento B5A0
Evento STOe
falha FA81

Perdabinário
seguro off 1

Falhas 5091
Binário segu-
ro off e FA81
Perdabinário
seguro off 1

10

Evento B5A0
Evento STOe
falha FA82

Perdabinário
seguro off 2

Falhas 5091
Binário segu-
ro off e FA82
Perdabinário
seguro off 2

01

(Funcionamento normal)11

Falha/Evento
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3Indicação (a fun-
cionar ou parado)

Entradas

IN2IN1

AvisoA5A0Binário
seguro off

00

AvisoA5A0Binário
seguro off e falha
FA81Perdabinário
seguro off 1

10

AvisoA5A0Binário
seguro off e falha
FA82 Perda biná-
rio seguro off 2

01

(Funcionamento
normal)

11

Aviso/Aviso

4Indicação (a fun-
cionar ou parado)

Entradas

IN2IN1

EventoB5A0Even-
to STO

00

EventoB5A0Even-
to STO e falha
FA81Perdabinário
seguro off 1

10

EventoB5A0Even-
to STO e falha
FA82 Perda biná-
rio seguro off 2

01

(Funcionamento
normal)

11

Evento/Evento

5Indicação (a fun-
cionar ou parado)

Entradas

IN2IN1

Nenhum00

Falha FA81 Perda
binário seguro off
1

10

Falha FA82 Perda
binário seguro off
2

01

(Funcionamento
normal)

11

S/indicação/S/indi-
cação
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Falha; Nenhuma ação
(95.20 b15) / uint16

Seleciona como reage o acionamento à ligação incorreta
da entradadepotência edo cabodomotor (por ex.: o cabo
de entrada de alimentação é ligado à ligação do aciona-
mento ao motor).

Falha cablag ou terra31.23

Nota: A proteção deve ser desativada com o hardware do
acionamento/inversoralimentadoapartirdeumbarramento
CC comum.

0Nenhuma ação tomada (proteção desativada).S/ação

1O acionamento dispara uma falha 3181 Falha cabos ou
terra.

Falha

Falha / uint16Seleciona como reage o acionamento a um estado de blo-
queio do motor.

Função bloqueio31.24

Uma condição de bloqueio é definida do seguinte modo:
• O acionamento excede o limite de corrente de bloqueio

(31.25 Lim corrente bloqueio), e
• a frequência de saída está abaixo do nível definido pelo

parâmetro 31.27 Freq bloqueio alta ou a velocidade do
motor é inferior ao nível definido pelo parâmetro 31.26
Veloc bloqueio alta e

• as condições acima foram verdadeiras durante mais
tempo do que o definido pelo parâmetro 31.28 Tempo
bloqueio.

0Nenhum (supervisão bloqueio desativada).Não

1O acionamento gera um aviso A780 Bloqueio do motor.Aviso

2Oacionamentodisparauma falha 7121Bloqueiodomotor.Falha

200.0 percentagem /
real32

Limitede correntedebloqueio empercentagemdacorren-
te nominal do motor. Ver o parâmetro 31.24 Função blo-
queio.

Lim corrente blo-
queio

31.25

10 = 1 percentagem /
10 = 1 percentagem

Limite corrente de bloqueio.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

150.00; 180.00 rpm
(95.20 b0) rpm /
real32

Limite de bloqueio velocidade em rpm. Ver o parâmetro
31.24 Função bloqueio.

Veloc bloqueio alta31.26

- / 100 = 1 rpmLimite velocidade de bloqueio. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

0.00 ... 10000.00 rpm

15.00; 18.00 Hz (95.20
b0) Hz / real32

Limite frequência de bloqueio. Ver o parâmetro 31.24
Função bloqueio.

Freq bloqueio alta31.27

Nota: Não é recomendado definir o limite abaixo de 10 Hz.

- / 100 = 1 HzLimite frequência de bloqueio. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.2.

0.00 ... 500.00 Hz

20 s / real32Tempo de bloqueio. Ver o parâmetro 31.24 Função blo-
queio.

Tempo bloqueio31.28

1 = 1 s / 1 = 1 sTempo de bloqueio.0...3600 s
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500.00 rpm / real32Define, em conjunto com 30.11 Velocmínima e 30.12 Veloc
máxima, a velocidade máxima do motor permitida (pro-
teção de sobrevelocidade). Se 90.1 Veloc motor para con-
trolo ou a velocidade estimada exceder o limite de veloci-
dade definido pelo parâmetro 30.11 ou 30.12 por mais do
queovalordesteparâmetro, oacionamentodisparaa falha
7310 Sobrevelocidade.

Margem disparo ve-
loc

31.30

Exemplo: Se a velocidademáxima é 1420 rpm e amargem
de disparo é 300 rpm, o acionamento dispara a 1720 rpm.

Velocidade
(90.01)

Tempo

Nível de disparo por
excesso de velocidade

(31.30)

(30.12)

(30.11 )

(31.30)

Nível de disparo por
excesso de velocidade

0

- / 100 = 1 rpmMargem disparo sobrevelocidade. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

0.00 ... 10000.00 rpm

- / real32Osparâmetros 31.32 Supervisão rampaemergência e 31.33
Atraso supervisão rampa emergência, em conjunto com
1.29Gamaalter veloc, fornecemuma funçãode supervisão
para os modos de paragem de emergência Off1 e Off3.

Supervisão rampa
emergência

31.32

A supervisão baseia-se na
• observação do tempo em que o motor se detém, ou na
• comparaçãodas taxasdedesaceleração real e esperada.
Se este parâmetro é ajustado para 0%, o tempo máximo
de paragem é ajustado diretamente no parâmetro 31.33.
Por outro lado, 31.32 define odesviomáximopermitidoda
taxadedesaceleraçãoesperada, calculadadosparâmetros
23.11…23.19

Se 31.32 é ajustado para 0% e 31.33 é ajustado para 0 s, a
supervisão da rampade paragemde emergência é desati-
vada.

1 = 1 percentagem / 1
= 1 percentagem

Desvio máximo da taxa de desaceleração esperada.0...300 percentagem
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- / real32Se o parâmetro 31.32 Supervisão rampa emergência é
ajustadopara0%, esteparâmetrodefineo tempomáximo
que uma paragem de emergência (modo Off1 ou Off3)
pode demorar. Se o motor não tiver parado quando o
tempo passar, o acionamento dispara na falha 73B0 Falha
paragem emergência, ajusta o bit 8 de 6.17 Palv estado
conv 2, e desacelera até parar.

Atraso supervisão
rampa emergência

31.33

Se 31.32 é ajustado para um valor diferente de 0%, este
parâmetro define o atraso entre a receção do comando
de paragem de emergência e a ativação da supervisão.
Recomenda-se a especificação de um atraso curto para
permitir a estabilizaçãoda taxadealteraçãoda velocidade.

1 = 1 s / 1 = 1 sTempo máximo de diminuição da rampa, ou atraso na
ativação da supervisão.

0...32767 s

Aviso / uint16Seleciona como reage o acionamento quando é detetada
uma perda de fase de alimentação.

Função falha ventoi-
nha principal

31.35

Nota:Comumaunidade inversora compostapor umoumais
módulos inversores de chassis R8i comventoinhas controla-
das por velocidade, pode ser possível continuar a operar
mesmo se uma das ventoinhas principais de ummódulo
parar. Quando é detetada a falha de uma ventoinha, o pro-
grama de controlo ajusta automaticamente
• a outra ventoinha do módulo para a velocidade total
• as ventoinhas dos outros módulos (se existentes) para

a velocidade total
• diminui a frequência de comutação para ummínimo, e
• desativa a supervisão da diferença de supervisão entre

os módulos.
Se este parâmetro for ajustado para Falha, a unidade inver-
sora dispara (mas ainda realiza as ações listadas acima).
Caso contrário, o inversor irá tentar continuar com a ope-
ração.
Esteparâmetronão temefeito com inversores e acionamen-
tos refrigeradospor líquido (LC). Definir o parâmetro 206.07
Limite falha veloc vent para zero para desativar a falha nas
unidades LC.

0O acionamento dispara numa falha 5080 Ventoinha.Falha

1O acionamento gera um aviso A581 Ventoinha.Aviso

2Nenhuma ação é tomada.S/ação

Off / uint16(Apenas visível com uma unidade de controlo ZCU)Bypass falha vent aux31.36

Seleciona como o acionamento reage quando é detetada
uma falha na ventoinha auxiliar interna do módulo.

0Oacionamentodisparanuma falha 5081Ventoinhaauxiliar
não funciona.

Off

Nota: A falha é suprimida durante dois minutos após a li-
gação.

Durante este tempo, oacionamentoapenasgeraumaviso,
A582 Ventoinha auxiliar não funciona.

1Durante este tempo, o acionamento gera um aviso, A582
Ventoinha auxiliar não funciona.

Temporariamenteul-
trap

Parâmetros 351



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

- / real32Os parâmetros 31.37 Supervisão paragem rampa e 31.38
Atraso supervisão paragem rampa, em conjunto com 1.29
Gama alter veloc, fornecem uma função de supervisão
para o modos de paragem em rampa normal (i.e. não de
emergência).

Supervisão paragem
rampa

31.37

A supervisão baseia-se na
• observação do tempo em que o motor se detém, ou na
• comparaçãodas taxasdedesaceleração real e esperada.
Se este parâmetro é ajustado para 0%, o tempo máximo
de paragem é ajustado diretamente no parâmetro 31.38.
Por outro lado, 31.37 efine o desvio máximo permitido da
taxa de desaceleração esperada, que é calculada dos
parâmetros 23.11…23.19. Se a taxa de desaceleração atual
(1.29) se desviar demasiado da taxa esperada, o aciona-
mento dispara na falha 73B1 Paragem falhou, ajusta o bit
14 de 6.17 Palv estado conv 2, e desacelera até parar.

Se 31.37 é ajustado para 0% e 31.38 é ajustado para 0 s, a
supervisão de paragem em rampa é desativada.

1 = 1 percentagem / 0
= 1 percentagem

Desvio máximo da taxa de desaceleração esperada.0...300 percentagem

0 s / real32Seoparâmetro 31.37 Supervisãoparagem rampaé ajusta-
do para 0%, este parâmetro define o tempo máximo que
uma paragem em rampa pode demorar. Se o motor não
tiver parado quando o tempo passar, o acionamento dis-
para na falha 73B1 Paragem falhou, ajusta o bit 14 de 6.17
Palv estado conv 2, e desacelera até parar.

Atraso supervisão
paragem rampa

31.38

Se 31.37 é ajustado para um valor diferente de 0%, este
parâmetro define o atraso entre a receção do comando
de paragem de emergência e a ativação da supervisão. É
recomendado especificar um atraso curto para permitir
que a alteração da taxa de velocidade estabilize.

1 = 1 s / 1 = 1 sTempo máximo de diminuição da rampa, ou atraso na
ativação da supervisão.

0...32767 s

- / uint16Seleciona avisos para serem suprimidos. O parâmetro é
umapalavrade 16-bit, correspondendocadabit aumaviso.
Sempre que um bit é ajustado para 1, o aviso correspon-
dente é suprimido.

Desativarmensagens
aviso

31.40

Osbitsdestenúmerobinário correspondemaosseguintes
avisos:

A3A1 Sobretensão ligação CCSobretensãob0

Reservedb1

A7E1 Codificador (para codificador 1)Codificador 1b2

A7E1 Codificador (para codificador 2)Codificador 2b3

A5F4 Bateria unid controloBateria CUb4

AFE1 Paragem de emergência (off2)ParagemEmergência
Off2

b5

AFE2 Paragem de emergência (off1 ou off3)ParagemEmergência
Off1 Off3

b6

Reservedb7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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0.00 A / real32Define o limite de falha de corrente domotor personaliza-
do.

Lim falha sobrecor31.42

O acionamento define automaticamente um limite de
corrente internodeacordocomohardwaredoacionamen-
to. O limite interno é apropriado na maioria dos casos,
mas este parâmetropode ser usadoparadefinir um limite
de corrente inferior, por exemplo, para proteger ummotor
de ímanes permanentes contra a desmagnetização.

Nota:O limitedefine a correntedepicomáximadeuma fase.

Com este parâmetro a 0.0 A, apenas o limite interno está
em vigor.

- / 100 = 1 ALimite personalizado de falha de corrente do motor. Para
escala 16-bit, ver parâmetro 46.5.

0.00 ... 30000.00 A

Inércia / uint16Seleciona o modo de paragem quando ocorre uma falha
não crítica.

Ação com falha31.54

0O acionamento é parado por inércia.Inércia

1O acionamento segue a rampa especificada para uma pa-
ragem de emergência no parâmetro 23.23 Tempo par
emerg.

Rampa de emergên-
cia

Falha / uint16Seleciona como o acionamento reage quando a comuni-
cação com ummódulo de extensão de E/S falha.

Evento de perda co-
mun I/O ext

31.55

0Nenhuma ação é tomada.S/ação

1O acionamento gera um aviso, A799 Perda comun ExtES.Aviso

2O acionamento dispara uma falha, 7082 Perda comun ext
E/S.

Falha

Falha / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Falha a terra LSU31.120

Seleciona como a unidade de alimentação reage quando
édetetadauma falhade terra oudesequilíbrio de corrente.

0Nenhuma ação é tomada.Não

1AunidadedealimentaçãogeraumavisoAE02Fugaà terra.Aviso

2A unidade alimentação dispara uma falha 2E01 Fuga à
terra.

Falha

Falha / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Perda de fase de ali-
mentação LSU

31.121

Seleciona como reage a unidade alimentação quando é
detetada uma perda de fase de alimentação.

0Nenhuma ação é tomada.S/ação

1A unidade alimentação dispara uma falha 3E00Perda fase
de entrada.

Falha

Parâmetros 353



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Configuração das funções de supervisão de sinais 1...3Supervisão32

Podem ser selecionados três valores para monitorização;
um aviso ou falha é gerado sempre que os limites predefi-
nidos são excedidos.

Consulte ainda a secção Supervisão de sinal (página 99).

- / uint16Sinal de supervisão da palavra de estado.Estado supervisão32.1

Indica seos valoresmonitorizadospelas funçõesde super-
visãode sinais estãodentroou forados respetivos limites.

Nota:Estapalavraé independentedasaçõesdoacionamento
definidas pelos parâmetros 32.6, 32.16 e 32.26.

1 = Sinal selecionado por 32.7 fora dos seus limites.Supervisão 1 ativab0

1 = Sinal selecionado por 32.17 fora dos seus limites.Supervisão 2 ativab1

1 = Sinal selecionado por 32.27 fora dos seus limites.Supervisão 3 ativab2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Desativado / uint16Seleciona o modo da função de supervisão de sinal 1. De-
termina como o sinal monitorizado (ver o parâmetro 32.7)

Função supervisão 132.5

é comparado comoos seus limites inferior e superior (32.9
e 32.10 respetivamente).

A ação a ser tomada quando a condição cumprida é sele-
cionada por 32.6.

0Sinal de supervisão 1 não usado.Desativado

1Aaçãoé tomada semprequeo sinal é inferior ao seu limite
inferior.

Baixo

2Aaçãoé tomadasemprequeosinal é superior aoseu limite
superior.

Alto

3A ação é tomada sempre que o valor absoluto do sinal é
inferior ao seu limite inferior (absoluto).

Abs baixo

4A ação é tomada sempre que o valor absoluto do sinal é
superior ao seu limite superior (absoluto).

Abs alto

5Aaçãoé tomada semprequeo sinal é inferior ao seu limite
inferior ou superior ao seu limite superior.

Ambos

6A ação é tomada sempre que o valor absoluto do sinal é
inferior ao seu limite (absoluto) inferior ou superior ao seu
limite (absoluto) superior.

Abs ambos

Sem ação / uint16Seleciona a ação que o acionamento toma quando o valor
monitorizado pelo sinal de supervisão 1 excede os seus li-
mites.

Ação supervisão 132.6

Nota: Este parâmetro não afeta o estado indicado por 32.1
Estado supervisão.

0Nenhuma ação é tomada.Sem ação

1Um aviso (A8B0 Supervisão de sinal) é gerado.Aviso

2O acionamento dispara 80B0 Superv sinal.Falha

3Se a funcionar, o acionamento dispara 80B0 Superv sinal.Falha quando em
operação
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Zero / uint32Seleciona o sinal a sermonitorizado pela função de super-
visão de sinais 1.

Sinal supervisão 132.7

0Nenhum.Zero

11.1 Veloc motor usada.Velocidade

31.6 Frequência saída.Frequência

41.7 Corrente motor.Corrente

61.10 Binário motor.Binário

71.11 Tensão CC.Tensão CC

81.14 Potência saída.Potência saída

912.11 Valor atual AI1.AI1

1012.21 Valor atual AI2 (página 198).AI2

1823.1 Ent rampa ref veloc (página 281).Ent rampa ref veloc

1923.2 Saída rampa ref veloc (página 281).Saída rampa ref veloc

2024.1 Ref veloc usada (página 288).Ref veloc usada

2126.2 Ref binário usada (página 307).Ref binário usada

2228.2 Saída rampa ref frequência (página 316).Ref freq usada

2440.1 Valor atual processo PID (página 390).Saída processo PID

2540.2 Feedback valor atual (página 390).Feedback processo
PID

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

0.000 s / real32Define uma constante do tempo de filtro para o sinal mo-
nitorizado pela supervisão do sinal 1.

Tempo filtro super-
visão 1

32.8

1000 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de filtro do sinal.0.000 ... 30.000 s

0.00SemUnid / real32Define o limite inferior para a supervisão do sinal 1.Supervisão 1 baixo32.9

- / 100 = 1 SemUnidLimite inferior.-21474830.00 ...
21474830.00 SemU-
nid

0.00SemUnid / real32Define o limite superior para supervisão do sinal 1.Supervisão 1 alto32.10

- / 100 = 1 SemUnidLimite superior.-21474830.00 ...
21474830.00 SemU-
nid

Desativado / uint16Seleciona o modo da função do sinal de supervisão 2. De-
termina comoosinalmonitorizado (ver oparâmetro 32.17)
é comparadocomoosseus limites inferior e superior (32.19
e 32.20 respetivamente).

Função supervisão 232.15

A ação a ser tomada quando a condição cumprida é sele-
cionada por 32.16.

0Sinal de supervisão 2 não usado.Desativado

1Aaçãoé tomada semprequeo sinal é inferior ao seu limite
inferior.

Baixo

2Aaçãoé tomadasemprequeosinal é superior aoseu limite
superior.

Alto
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3A ação é tomada sempre que o valor absoluto do sinal é
inferior ao seu limite inferior (absoluto).

Abs baixo

4A ação é tomada sempre que o valor absoluto do sinal é
superior ao seu limite superior (absoluto).

Abs alto

5Aaçãoé tomada semprequeo sinal é inferior ao seu limite
inferior ou superior ao seu limite superior.

Ambos

6A ação é tomada sempre que o valor absoluto do sinal é
inferior ao seu limite (absoluto) inferior ou superior ao seu
limite (absoluto) superior.

Abs ambos

Sem ação / uint16Seleciona a ação que o acionamento toma quando o valor
monitorizado pelo sinal de supervisão 2 excede os seus li-
mites.

Ação supervisão 232.16

Nota: Este parâmetro não afeta o estado indicado por 32.1
Estado supervisão.

0Nenhuma ação é tomada.Sem ação

1Um aviso (A8B1 Supervisão sinal 2) é gerado.Aviso

2O acionamento dispara 80B1 Superv sinal 2.Falha

3Se a funcionar, o acionamento dispara 80B1 Superv sinal
2.

Falha quando em
operação

Zero / uint32Seleciona o sinal a ser monitorizado pela função do sinal
de supervisão 2.

Sinal supervisão 232.17

Sobre as seleções disponíveis, consultar o parâmetro 32.7
Sinal supervisão 1.

0.000 s / real32Define uma constante do tempo de filtro para o sinal mo-
nitorizado pela supervisão do sinal 2.

Tempo filtro super-
visão 2

32.18

1000 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de filtro do sinal.0.000 ... 30.000 s

0.00SemUnid / real32Define o limite inferior para a supervisão do sinal 2.Supervisão 2 baixo32.19

- / 100 = 1 SemUnidLimite inferior.-21474830.00 ...
21474830.00 SemU-
nid

0.00SemUnid / real32Define o limite superior para supervisão do sinal 2.Supervisão 2 alto32.20

- / 100 = 1 SemUnidLimite superior.-21474830.00 ...
21474830.00 SemU-
nid

Desativado / uint16Seleciona o modo da função do sinal de supervisão 3. De-
termina comoosinalmonitorizado (ver oparâmetro 32.27)
é comparadocomoosseus limites inferior e superior (32.29
e 32.30 respetivamente).

Função supervisão 332.25

A ação a ser tomada quando a condição cumprida é sele-
cionada por 32.26.

0Sinal de supervisão 3 não usado.Desativado

1Aaçãoé tomada semprequeo sinal é inferior ao seu limite
inferior.

Baixo

2Aaçãoé tomadasemprequeosinal é superior aoseu limite
superior.

Alto
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3A ação é tomada sempre que o valor absoluto do sinal é
inferior ao seu limite inferior (absoluto).

Abs baixo

4A ação é tomada sempre que o valor absoluto do sinal é
superior ao seu limite superior (absoluto).

Abs alto

5Aaçãoé tomada semprequeo sinal é inferior ao seu limite
inferior ou superior ao seu limite superior.

Ambos

6A ação é tomada sempre que o valor absoluto do sinal é
inferior ao seu limite (absoluto) inferior ou superior ao seu
limite (absoluto) superior.

Abs ambos

Sem ação / uint16Seleciona a ação que o acionamento toma quando o valor
monitorizado pelo sinal de supervisão 3 excede os seus li-
mites.

Ação supervisão 332.26

Nota: Este parâmetro não afeta o estado indicado por 32.1
Estado supervisão.

0Nenhuma ação é tomada.Sem ação

1Um aviso (A8B2 Supervisão sinal 3) é gerado.Aviso

2O acionamento dispara 80B2 Superv sinal 3.Falha

3Se a funcionar, o acionamento dispara em 80B2 Superv
sinal 3.

Falha quando em
operação

Zero / uint32Seleciona o sinal a ser monitorizado pela função do sinal
de supervisão 3.

Sinal supervisão 332.27

Sobre as seleções disponíveis, consultar o parâmetro 32.7
Sinal supervisão 1.

0.000 s / real32Define uma constante do tempo de filtro para o sinal mo-
nitorizado pela supervisão do sinal 3.

Tempo filtro super-
visão 3

32.28

1000 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de filtro do sinal.0.000 ... 30.000 s

0.00SemUnid / real32Define o limite inferior para a supervisão do sinal 3.Supervisão 3 baixo32.29

- / 100 = 1 SemUnidLimite inferior.-21474830.00 ...
21474830.00 SemU-
nid

0.00SemUnid / real32Define o limite superior para supervisão do sinal 3.Supervisão 3 alto32.30

- / 100 = 1 SemUnidLimite superior.-21474830.00 ...
21474830.00 SemU-
nid
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Configuração dos temporizadores/contadores de manu-
tenção.

Temp & cont manu-
tenção

33

Consulte ainda a secção Temporizadores e contadores de
manutenção (página 99).

- / uint16Apresentaapalavradeestadodo temporizador/contador
demanutenção, indicando quais os temporizadores/con-
tadores de manutenção excederam os seus limites.

Estado contador33.1

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = O temporizador 1 do tempo de funcionamento atingiu
o seu limite predefinido.

Horário 1b0

1 = O temporizador 2 do tempo de funcionamento atingiu
o seu limite predefinido.

Horário 2b1

1 = O contador de flanco do sinal 1 atingiu o seu limite
predefinido.

Rebordo 1b2

1 = O contador de flanco do sinal 2 atingiu o seu limite
predefinido.

Rebordo 2b3

1 = O contador de valor 1 atingiu o seu limite predefinido.Valor 1b4

1 = O contador de valor 2 atingiu o seu limite predefinido.Valor 2b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint32Apresenta o valor presente atual do temporizador de
tempo-func 1.

Horário 1 atual33.10

O temporizador funciona sempre que o sinal selecionado
pelo parâmetro 33.13 Fonte horário 1 está ativo.

Quando o temporizador excede o limite definido por 33.11
Limite horário 1, o bit 0 de 33.1 Estado contador é definido
para 1.Oaviso especificadopor 33.14 Seleçãoavisohorário
1 também é dado se ativado por 33.12 Função horário 1.

O temporizador pode ser reposto a partir da ferramenta
para PC Drive Composer, ou da consola de programação
mantendoobotãoResetpressionadodurante 3 segundos.

- / 1 = 1 sValor atual presente no temporizador tempo-func 1.0...4294967295 s

- / uint32Sets the warning limit for on-time timer 1.Limite horário 133.11

- / 1 = 1 sLimite de aviso para o temporizador de tempo-func 1.0...4294967295 s

- / uint16Configura o temporizador de tempo-func 1.Função horário 133.12

0=Arco:Quandoo limite é atingido, o contador é reposto.
O estado do contador (bit 0 de 33.1) passa para 1 durante

Modo contadorb0

um segundo. O aviso (se ativo) permanece ativo durante
pelo menos 10 segundos.

1 = Saturado: Quando o limite é atingido, o estado do
contador (bit 0 de 33.1) passa para 1 e permanece assim
até 33.10 ser reposto.Oaviso (se ativo) tambémpermance
ativo até 33.10 ser reposto.

0 =Desativar: Não é gerado nenhumaviso quandoo limite
é atingido

Aviso ativob1

1 = Ativar: É gerado um aviso (ver 33.14) quando o limite é
atingido
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Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falso / uint32Seleciona o sinal a sermonitorizadopelo temporizador de
tempo-func 1.

Fonte horário 133.13

0Constante 0 (temporizador desativado).Falso

1Constante 1.Verdadeiro

2Bit 0 de 10.21 Estado RO (página 182).RO1

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Horário 1 / uint32Seleciona a mensagem de aviso opcional para o tempori-
zador de tempo-func 1.

Seleção aviso horário
1

33.14

0A886Tempo-func 1.Amensagemdetextopodesereditada
na consola de programação selecionando Menu - Ajustes
- Editar textos.

Horário 1

6A88C Limpar dispositivo.Limpeza dispositivo

7A890 Vent refrig adicional.Vent refrig adicional

8A88E Vent armário.Ventilador armário

9A88D Condensador CC.Condensador CC

10A880 Chumaceira motor.Chumaceiradomotor

- / uint32Apresenta o valor presente atual do temporizador de
tempo-func 2.

Horário 2 atual33.20

O temporizador funciona sempre que o sinal selecionado
pelo parâmetro 33.23 Fonte horário 2 está ativo.

Quandoo temporizador excede o limite definido por 33.21
Limite horário 2, o bit 1 de 33.1 Estado contador é definido
para 1.Oaviso especificadopor 33.24Seleçãoavisohorário
2 também é dado se ativado por 33.22 Função horário 2.

O temporizador pode ser reposto a partir da ferramenta
para PC Drive Composer, ou da consola de programação
mantendoobotãoResetpressionadodurante 3 segundos.

- / 1 = 1 sValor atual presente no temporizador de tempode funcio-
namento 2.

0...4294967295 s

- / uint32Ajusta o limite de aviso para o temporizador de tempo 2.Limite horário 233.21

- / 1 = 1 sLimite de aviso para o temporizador de tempo 2.0...4294967295 s

- / uint16Configura o temporizador de tempo 2.Função horário 233.22

0 =Malha: Quando o limite é atingido, o contador é repos-
to.O estadodo contador (bit 1 de 33.1) passapara 1 duran-
te umsegundo.Oaviso (se ativo) permanece ativodurante
pelo menos 10 segundos.

Modo contadorb0

1 = Saturado: Quando o limite é atingido, o estado do
contador (bit 1 de 33.1) passa para 1 e permanece assim
até 33.20 ser reposto.Oaviso (se ativo) tambémpermance
ativo até 33.20 ser reposto.

0 =Desativar: Não é gerado nenhumaviso quandoo limite
é atingido

Aviso ativob1

1 = Ativar: É gerado um aviso (ver 33.24) quando o limite é
atingido
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Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falso / uint32Seleciona o sinal a sermonitorizadopelo temporizador de
tempo-func 2.

Fonte horário 233.23

0Constante 0 (temporizador desativado).Falso

1Constante 1.Verdadeiro

2Bit 0 de 10.21 Estado RO (página 182).RO1

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Horário 2 / uint32Seleciona a mensagem de aviso opcional para o tempori-
zador de tempo 2.

Seleção aviso horário
2

33.24

1A887Tempo-func2.Amensagemdetextopodesereditada
na consola de programação selecionando Menu - Ajustes
- Editar textos.

Horário 2

6A88C Limpar dispositivo.Limpeza dispositivo

7A890 Vent refrig adicional.Vent refrig adicional

8A88E Vent armário.Ventilador armário

9A88D Condensador CC.Condens CC

10A880 Chumaceira motor.Chumaceiradomotor

- / uint32Valor presente atual do sinal do contador de flanco 1.Cont flanco atual 133.30

Este contador é aumentado cada vezqueo sinal seleciona-
do pelo parâmetro 33.33 Fonte contador flanco 1 liga ou
desliga (ou então, dependendo do ajuste de 33.32 Função
contador flanco 1). Pode ser aplicado um divisor à conta-
gem (ver 33.34 Divisor contador flanco 1).

Quando o contador excede o limite definido por 33.31 Li-
mite contador flanco 1, o bit 2 de 33.1 Estado contador é
definido para 1. O aviso especificado por 33.35 Sel aviso
cont extremo1 tambémédadoseativadopor 33.32Função
contador flanco 1.

O contador pode ser reposto a partir da ferramenta para
PC Drive Composer, ou da consola de programação man-
tendo o botão Reset premido durante 3 segundos.

- / 1 = 1 SemUnidValor presente atual do sinal do contador de flanco 1.0...4294967295SemU-
nid

- / uint32Ajusta o limite de aviso para o sinal do contador de flanco
1.

Limite contador flan-
co 1

33.31

- / 1 = 1 SemUnidLimite de aviso para o sinal do contador de flanco 1.0...4294967295SemU-
nid

- / uint16Configura o sinal do contador de flanco 1.Função contador
flanco 1

33.32
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0=Arco:Quandoo limite é atingido, o contador é reposto.
O estado do contador (bit 2 de 33.1) muda para 1 e perma-
nece assim até contador ser novamente aumentado. O
aviso (se ativo) permanece ativo durante pelo menos 10
segundos.

Modo contadorb0

1 = Saturado: Quando o limite é atingido, o estado do
contador (bit 2 de 33.1) passa para 1 e permanece assim
até 33.30 ser reposto.Oaviso (se ativo) tambémpermance
ativo até 33.30 ser reposto.

0 =Desativar: Não é gerado nenhumaviso quandoo limite
é atingido

Aviso ativob1

1 = Ativar: É gerado um aviso (ver 33.35) quando o limite é
atingido

Contar flancos ascendentesContar ext ascendb2

0=Desativado:Os flancos ascendentes não são contados

1 = Ativado: Os flancos ascendentes são contados

Contar flancos descendentesContar ext descendb3

0=Desativado:Os flancosdescendentesnãosãocontados

1 = Ativado: Os flancos descendentes são contados

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falso / uint32Selecionao sinal a sermonitorizadopelo sinal do contador
de flancos 1.

Fonte contador flan-
co 1

33.33

0Constante 0.Falso

1Constante 1.Verdadeiro

2Bit 0 de 10.21 Estado RO (página 182).RO1

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

1 SemUnid / uint32Define um divisor para o sinal do contador de flanco 1.
Determinaquantos sinais de flanco aumentamocontador
em 1.

Divisor contador
flanco 1

33.34

- / 1 = 1 SemUnidDivisor para o sinal do contador de flancos 1.1...2147483647SemU-
nid

Contador flanco 1 /
uint32

Seleciona a mensagem de aviso opcional para o sinal do
contador de flanco 1.

Sel aviso cont extre-
mo 1

33.35

2A888 Contador flanco 1. A mensagem de texto pode ser
editada na consola de programação selecionando Menu -
Ajustes - Editar textos.

Contador flanco 1

11A884 Contactor principal.Contactor principal

12A881 Relé de saída.Relé de saída

13A882 Arranques motor.Arranques motor

14A883 Arranques.Arranques

15A885 Carga CC.Carga CC
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- / uint32Apresenta o valor presente atual do sinal do contador de
flanco 2.

Cont flanco atual 233.40

Este contador é aumentado cada vezqueo sinal seleciona-
dopeloparâmetro 33.43 Fonte cont flanco 2 ligaoudesliga
(ou então, dependendo do ajuste de 33.42 Função cont
flanco 2). Pode ser aplicado um divisor à contagem (ver
33.44 Divisor cont flanco 2).

Quando o contador excede o limite definido por 33.41 Li-
mite contador flanco 2, o bit 3 de 33.1 Estado contador é
definido para 1. O aviso especificado por 33.45 Sel aviso
cont extremo 2 também é dado se ativado por 33.42
Função cont flanco 2.

O contador pode ser reposto a partir da ferramenta para
PC Drive Composer, ou da consola de programação man-
tendo o botão Reset premido durante 3 segundos.

- / 1 = 1 SemUnidValor presente atual do sinal do contador de flanco 2.0...4294967295SemU-
nid

- / uint32Ajusta o limite de aviso para o sinal do contador de flanco
2.

Limite contador flan-
co 2

33.41

- / 1 = 1 SemUnidLimite de aviso para o sinal do contador de flanco 2.0...4294967295SemU-
nid

- / uint16Configura o sinal do contador de flanco 2.Função cont flanco 233.42

0 =Malha: Quando o limite é atingido, o contador é repos-
to. O estado do contador (bit 3 de 33.1) permanece 1 até
o contador ser novamente aumentado. O aviso (se ativo)
permanece ativo durante pelo menos 10 segundos.

Modo contadorb0

1 = Saturado: Quando o limite é atingido, o estado do
contador (bit 3 de 33.1) permanece em 1 até 33.40 ser re-
posto.Oaviso (se ativo) tambémpermanceativo até 33.40
ser reposto.

Ativar avisoAviso ativob1

0 =Desativar: Não é gerado nenhumaviso quandoo limite
é atingido

1 = Ativar: É gerado um aviso (ver 33.45) quando o limite é
atingido

Contar flancos ascendentesContar ext ascendb2

0=Desativado:Os flancos ascendentes não são contados

1 = Ativado: Os flancos ascendentes são contados

Contar flancos descendentesContar ext descendb3

0=Desativado:Os flancosdescendentesnãosãocontados

1 = Ativado: Os flancos descendentes são contados

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falso / uint32Selecionao sinal a sermonitorizadopelo sinal do contador
de flancos 2.

Fonte cont flanco 233.43

00.Falso

11.Verdadeiro
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2Bit 0 de 10.21 Estado RO (página 182).RO1

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

1 SemUnid / uint32Define um divisor para o sinal do contador de flanco 2.
Determinaquantos sinais de flanco aumentamocontador
em 1.

Divisor cont flanco 233.44

- / 1 = 1 SemUnidDivisor para o sinal do contador de flancos 2.1...4294967295SemU-
nid

Contador flanco 2 /
uint32

Seleciona a mensagem de aviso opcional para o sinal do
contador de flanco 2.

Sel aviso cont extre-
mo 2

33.45

3A889 Contador flanco 2. A mensagem de texto pode ser
editada na consola de programação selecionando Menu -
Ajustes - Editar textos.

Contador flanco 2

11A884 Contactor principal.Contactor principal

12A881 Relé de saída.Relé saída

13A882 Arranques motor.Arranques motor

14A883 Arranques.Arranques

15A885 Carga CC.Carga CC

0 SemUnid / real32Apresenta o valor presente atual do contador de valor 1.Valor contador atual
1

33.50

O valor da fonte selecionada pelo parâmetro 33.53 Fonte
valor contador 1 é lido em intervalos de um segundo e
adicionado ao contador. Pode ser aplicado um divisor à
contagem (ver 33.54 Divisor valor contador 1).

Quando o contador excede o limite definido por 33.51 Li-
mite valor contador 1, o bit 4 de 33.1 Estado contador é
definido para 1.

O aviso especificado por 33.55 Sel aviso cont extremo 1
tambémédadoseativadopor 33.52Funçãovalor contador
1.

O contador pode ser reposto a partir da ferramenta para
PC Drive Composer, ou da consola de programação man-
tendo o botão Reset premido durante 3 segundos.

- / 1 = 1 SemUnidValor presente atual do contador de valor 1.-2147483000...2147483000
SemUnid

- / real32Ajusta o limite para o contador de valor 1.Limite valor contador
1

33.51

Com um limite positivo, o bit 4 de 33.1 Estado contador é
ajustadopara 1 (eumavisogeradoopcionalmente)quando
o contador é igual ou superior ao limite.

Com um limite negativo, o bit 4 de 33.1 Estado contador
é ajustado para 1 (e um aviso gerado opcionalmente)
quando o contador é igual ou inferior ao limite.

0 = Contador desativado.

- / 1 = 1 SemUnidLimite para o contador de valor 1.-2147483000...2147483000
SemUnid

- / uint16Configura o contador de valor 1Função valor conta-
dor 1

33.52
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0 =Malha: Quando o limite é atingido, o contador é repos-
to.Oestadodo contador (bit 4de 33.1) passapara 1 duran-
te umsegundo.Oaviso (se ativo) permanece ativodurante
pelo menos 10 segundos.

Modo contadorb0

1 = Saturado: Quando o limite é atingido, o estado do
contador (bit 4 de 33.1) passa para 1 e permanece assim
até 33.50 ser reposto.Oaviso (se ativo) tambémpermance
ativo até 33.50 ser reposto.

0 =Desativar: Não é gerado nenhumaviso quandoo limite
é atingido

Aviso ativob1

1 = Ativar: É gerado um aviso (ver 33.55) quando o limite é
atingido

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Não selecionado /
uint32

Selecionao sinal a sermonitorizadopelo contador de valor
1.

Fonte valor contador
1

33.53

0Nenhum (contador desativado).Não selecionado

11.1 Veloc motor usada.Velocidade motor

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

1.000 SemUnid /
real32

Define um divisor para o contador de valor 1. O valor do
sinal monitorizado é dividido por este valor antes da inte-
gração.

Divisor valor conta-
dor 1

33.54

- / 1 = 1 SemUnidDivisor para contador de valor 1.0.001 ... 2147483.000
SemUnid

Valor 1 / uint32Seleciona a mensagem de aviso opcional para o contador
de valor 1.

Sel aviso cont extre-
mo 1

33.55

4A88A Contador valor 1 A mensagem de texto pode ser
editada na consola de programação selecionando Menu -
Ajustes - Editar textos.

Valor 1

10A880 Chumaceira motor.Chumaceiradomotor

0 SemUnid / real32Apresenta o valor presente atual do contador de valor 2.Valor contador atual
2

33.60

O valor da fonte selecionada pelo parâmetro 33.63 Fonte
valor contador 2 é lido em intervalos de um segundo e
adicionado ao contador. Pode ser aplicado um divisor à
contagem (ver 33.64 Divisor valor contador 2).

Quando o contador excede o limite definido por 33.61 Li-
mite valor contador 2, o bit 5 de 33.1 Estado contador é
definido para 1.

O aviso especificado por 33.65 Sel aviso cont extremo 2
tambémédadoseativadopor 33.62Funçãovalor contador
2.

O contador pode ser reposto a partir da ferramenta para
PC Drive Composer, ou da consola de programação man-
tendo o botão Reset premido durante 3 segundos.

- / 1 = 1 SemUnidValor presente atual do contador de valor 2.-2147483008...2147483008
SemUnid
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- / real32Ajusta o limite para o contador de valor 2.Limite valor contador
2

33.61

Com um limite positivo, o bit 5 de 33.1 Estado contador é
ajustadopara 1 (eumavisogeradoopcionalmente)quando
o contador é igual ou superior ao limite.

Com um limite negativo, o bit 5 de 33.1 Estado contador
é ajustado para 1 (e um aviso gerado opcionalmente)
quando o contador é igual ou inferior ao limite.

0 = Contador desativado.

- / 1 = 1 SemUnidLimite para o contador de valor 2.-2147483008...2147483008
SemUnid

- / uint16Configura o contador de valor 2Função valor conta-
dor 2

33.62

0 =Malha: Quando o limite é atingido, o contador é repos-
to.O estadodo contador (bit 5 de 33.1) passapara 1 duran-
te umsegundo.Oaviso (se ativo) permanece ativodurante
pelo menos 10 segundos.

Modo contadorb0

1 = Saturado: Quando o limite é atingido, o estado do
contador (bit 5 de 33.1) passa para 1 e permanece assim
até 33.60 ser reposto.Oaviso (se ativo) tambémpermance
ativo até 33.60 ser reposto.

Ativar avisoAviso ativob1

0 =Desativar: Não é gerado nenhumaviso quandoo limite
é atingido

1 = Ativar: É gerado um aviso (ver 33.65) quando o limite é
atingido

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Não selecionado /
uint32

Selecionao sinal a sermonitorizadopelo contador de valor
2.

Fonte valor contador
2

33.63

0Nenhum (contador desativado).Não selecionado

11.1 Veloc motor usada.Velocidade motor

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

1.000 SemUnid /
real32

Define um divisor para o contador de valor 2. O valor do
sinal monitorizado é dividido por este valor antes da inte-
gração.

Divisor valor conta-
dor 2

33.64

- / 1 = 1 SemUnidDivisor para contador de valor 2.0.001 ... 2147483.000
SemUnid

Valor 2 / uint32Seleciona a mensagem de aviso opcional para o contador
de valor 2.

Sel aviso cont extre-
mo 2

33.65

5A88B Contador de valor 2 A mensagem de texto pode ser
editada na consola de programação selecionando Menu -
Ajustes - Editar textos.

Valor 2

10A880 Chumaceira motor.Chumaceiradomotor

Parâmetros 365



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção
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Ajustes da proteção térmica do motor, tais como a confi-
guração damedição de temperatura, a definição da curva

Proteção térmica
motor

35

de carga e a configuração do controlo da ventoinha do
motor.

Consulte ainda a secção Protecção térmica domotor (pá-
gina 89).

- / real32Apresenta a temperatura do motor como estimada pelo
modelo de proteção térmica interna do motor (ver os

Temperatura estima-
da motor

35.1

parâmetros 35.50…35.55). A unidade (°C ou °F) é selecio-
nada pelo parâmetro 96.16 Seleção unidade.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatura estimada do motor.-60.0 ... 1000.0 °

- / real32Apresenta a temperatura recebida através da fonte defini-
da pelo parâmetro 35.11 Fonte supervisão 1. A unidade é
selecionada pelo parâmetro 96.16 Seleção unidade.

Temperaturamedida
1

35.2

Nota: Com °F, a gama é -76…1832. Com um sensor PTC, a
gama é 0… 5000 ohms.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatura medida 1.-60...1000 °

- / real32Apresenta a temperatura recebida através da fonte defini-
da pelo parâmetro 35.21 Fonte supervisão 2. A unidade é
selecionada pelo parâmetro 96.16 Seleção unidade.

Temperaturamedida
2

35.3

Nota: Com °F, a gama é -76…1832. Com um sensor PTC, a
gama é 0… 5000 ohms.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatura medida 2.-60...1000 °

- / uint16Apresenta o estado dos módulos de proteção termístor
FPTC-xx opcionais. A palavra pode ser usada como fonte
de, por ex., eventos externos.

Palavra estado FPTC35.4

Nota:Osbits “módulo encontrado” sãoatualizados indepen-
dentementedomódulocorrespondenteestarounãoativado.
No entanto, os bits “falha ativa” e “aviso ativo” não são
atualizados se o módulo não estiver ativado. Os módulos
são ativados pelo parâmetro 35.30 Palavra configuração
FPTC.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = Sim: Foi detetado ummódulo FPTC-xx na ranhura 1.Módulo encontrado
na ranhura 1

b0

1 = Sim: O módulo na ranhura 1 tem uma falha ativa (4991
Temperatura motor segura 1).

Falha ativa na ranhu-
ra 1

b1

1 = Sim: O módulo na ranhura 1 tem um aviso ativo (A497
Temperatura motor 1).

Aviso ativo na ranhu-
ra 1

b2

1 = Sim: Foi detetado ummódulo FPTC-xx na ranhura 2.Módulo encontrado
na ranhura 2

b3

1 = Sim: Omódulo na ranhura 2 tem uma falha ativa (4992
Temperatura motor segura 2).

Falha ativa na ranhu-
ra 2

b4
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1 = Sim: O módulo na ranhura 2 tem um aviso ativo (A498
Temperatura motor 2).

Aviso ativo na ranhu-
ra 2

b5

1 = Sim: Foi detetado ummódulo FPTC-xx na ranhura 3.Módulo encontrado
na ranhura 3

b6

1 = Sim: Omódulo na ranhura 3 tem uma falha ativa (4993
Temperatura motor segura 3).

Falha ativa na ranhu-
ra 3

b7

1 = Sim: O módulo na ranhura 3 tem um aviso ativo (A499
Temperatura motor 3).

Aviso ativo na ranhu-
ra 3

b8

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32Apresenta o nível de sobrecarga domotor como uma per-
centagem do limite de falha de sobrecarga do motor. Ver
oparâmetro35.56Açãodesobrecargadomotor ea secção
Proteção contra sobrecarga do motor (página 93).

Nível de sobrecarga
do motor

35.5

10 = 1 percentagem /
10 = 1 percentagem

Nível de sobrecarga do motor.

0.0% Sem sobrecarga do motor.

0.0 ... 300.0percenta-
gem

88.0% Motor sobrecarregado até ao nível de aviso.

100.0% Motor sobrecarregado até ao nível de falha.

- / uint16Exibe a palavra de estado da calibração de temperatura.Palavra de estado da
calibraçãode tempe-
ratura

35.9

Estado da calibração de temperatura 1. Ver o parâmetro
35.17 Calibração de temperatura 1.

Calibraçãode tempe-
ratura 1 realizada

b0

Estado da calibração de temperatura 2. Ver o parâmetro
35.27 Calibração de temperatura 2.

Calibraçãode tempe-
ratura 2 realizada

b1

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Desativado / uint16Seleciona a fonte de onde é lida a temperatura medida 1.Fonte supervisão 135.11

Sobre os exemplos de ligação, consultar o manual de
hardware do acionamento.

Normalmente, esta fonte é a partir de um sensor ligado
ao motor controlado pelo acionamento, mas pode ser
usado para medir e monitorizar a temperatura desde ou-
tras partes do processo, se for usado o sensor adequado
de acordo com a lista de seleção.

0Nenhum.A funçãodemonitorizaçãoda temperatura 1 está
desativada.

Desativado

1Temperatura estimadamotor (ver o parâmetro 35.1 Tem-
peratura estimada motor).

Temperatura estima-
da

A temperaturaéestimadadesdeumcálculodoacionamen-
to interno. É importante definir a temperatura ambiente
do motor em 35.50 Temperatura ambiente motor.
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2SensorKTY84 ligadoàentradaanalógica selecionadapelo
parâmetro 35.14 Seleção AI supervisão 1 e uma saída
analógica. A entrada e saída podem estar na unidade de
controlo do acionamento ou no módulo de extensão.

KTY84 I/O analógica

São necessários os seguintes ajustes:
• Definir o jumper dohardware ouo interruptor relaciona-

do com a entrada analógica U (tensão). Todas as alte-
rações devem ser validadas por um reinício da unidade
de controlo.

• Definir o parâmetro de seleção da unidade da entrada
para volts.

• Definir o parâmetro de seleção da fonte da saída analó-
gica para “Forçar excitação KTY84”.

• Selecionar a entrada analógica no parâmetro 35.14. No
caso da entrada estar situada nummódulo de extensão
de E/S, usar a seleção Outro (ver Termos e abreviatu-
ras (página 18)) para apontar para o parâmetro do valor
da entrada atual (por exemplo, 14.26 Valor atual AI1).

A saídaanalógicaalimentaumacorrente constanteatravés
do sensor. Como a resistência do sensor altera junto com
a sua temperatura, a tensão ao longo do sensor altera. A
tensãoé lidapela entradaanalógica e convertida emgraus.

3Sensor KTY84 ligado à interface do codificador 1.KTY84 módulo 1

Ver tambémosparâmetros91.21Sel1medição temperatura
e 91.22 Tempo filtragem temp 1.

4Sensor KTY84 ligado à interface do codificador 2.KTY84 módulo 2

Ver também os parâmetros 91.24 Sel2 medição tempera-
tura e 91.25 Tempo filtragem temp 2.

5Sensor Pt100 ligado a umaentrada analógica padrão sele-
cionada pelo parâmetro 35.14 Seleção AI supervisão 1 e
uma saída analógica. A entrada e saída podem estar na
unidade de controlo do acionamento ou no módulo de
extensão.

1 x Pt100 I/Oanalógi-
ca

As definições requeridas são as mesmas que na seleção
KTY84 I/O analógica, exceto que o parâmetro de seleção
da fonte da saída analógica deve ser definido para Forçar
excitação Pt100.

6Como seleção 1 x Pt100 I/O analógica, mas com dois sen-
sores ligadosemsérie.Ousodemúltiplos sensoresmelho-
ra significativamente a precisão da medição.

2 x Pt100 I/Oanalógi-
ca

7Como seleção 1 x Pt100 I/O analógica, mas com três sen-
sores ligadosemsérie.Ousodemúltiplos sensoresmelho-
ra significativamente a precisão da medição.

3 x Pt100 I/Oanalógi-
ca

8Sensor PTC ligado à entrada digital ED6 (ver o diagrama
de ligação na página 90).

PTC DI6

Nota:Ou0ohm(temperaturanormal) ou4000ohm(tempe-
ratura excessiva) será exibidopor 35.2 Temperaturamedida
1. Por defeito, uma temperatura excessiva gera um aviso de
acordo com o parâmetro 35.13 Limite aviso temperatura 1.
Se em vez disso, quiser uma falha, ajustar 35.12 Limite falha
temperatura 1 para 4000 ohm.
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20SensorPTC ligadoaumaentradaanalógicapadrãoselecio-
nada pelo parâmetro 35.14 Seleção AI supervisão 1 e uma
saída analógica. A entrada e saídapodemestar naunidade
de controlo do acionamento ou no módulo de extensão.

I/O analógica PTC

As definições requeridas são as mesmas que na seleção
KTY84 I/O analógica, exceto que o parâmetro de seleção
da fonte da saída analógica deve ser definido para Forçar
excitação PTC.

9Sensor PTC ligado à interface do codificador 1.PTC módulo 1

Ver tambémosparâmetros91.21Sel1medição temperatura
e 91.22 Tempo filtragem temp 1.

10Sensor PTC ligado à interface do codificador 2.PTC módulo 2

Ver também os parâmetros 91.24 Sel2 medição tempera-
tura e 91.25 Tempo filtragem temp 2.

11A temperatura é tomada da fonte selecionada pelo parâ-
metro 35.14 Seleção AI supervisão 1. O valor da fonte é as-
sumido comoestandona unidadede temperatura especi-
ficada por 96.16 Seleção unidade.

Temperatura direta

13Sensor Pt1000 ligado a uma entrada analógica padrão se-
lecionada pelo parâmetro 35.14 Seleção AI supervisão 1 e
uma saída analógica. A entrada e saída podem estar na
unidade de controlo do acionamento ou no módulo de
extensão.

1 x Pt1000 I/O analó-
gica

Os ajustes necessários são osmesmos que coma seleção
deKTY84 I/Oanalógica, excetoqueoparâmetrodeseleção
de fonte da saída analógica deve ser ajustado para Forçar
excitação Pt1000.

14Como seleção 1 x Pt1000 I/O analógica, mas com dois
sensores ligados em série. O uso de múltiplos sensores
melhora significativamente a precisão da medição.

2 x Pt1000 I/O analó-
gica

15Como seleção 1 x Pt1000 I/O analógica, mas com três
sensores ligados em série. O uso de múltiplos sensores
melhora significativamente a precisão da medição.

3 x Pt1000 I/O analó-
gica

16Sensor Pt1000 ligado à interface do codificador 1. Ver os
parâmetros91.21 Sel1medição temperatura e91.22Tempo
filtragem temp 1.

Módulo codificador
Pt1000 1

Nota:O sensor Pt1000 suporta apenas osmódulos de codi-
ficador FEN-11 e FEN-31.

17Sensor Pt1000 ligado à interface do codificador 2. Ver os
parâmetros91.24Sel2medição temperaturae91.25Tempo
filtragem temp 2.

Módulo codificador
Pt1000 2

Nota:O sensor Pt1000 suporta apenas osmódulos de codi-
ficador FEN-11 e FEN-31.
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130 ° / real32Define o limite de falha para a função de monitorização
de temperatura 1.

Limite falha tempera-
tura 1

35.12

Quandoa temperaturamedida 1 excedeo limite, o aciona-
mento dispara uma falha 4981 Temperatura externa 1.

A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16 Seleção
unidade.

Nota: Com °F, a gama é -76…1832. Com um sensor PTC, a
gama é 0… 5000 ohms.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Limite de falha para a função demonitorização de tempe-
ratura 1.

-60...1000 °

110 ° / real32Define o limite de aviso para a função de monitorização
de temperatura 1.Quandoa temperaturamedida 1 excede
este limite, é gerado umaviso (A491 Temperatura externa
1)

Limiteaviso tempera-
tura 1

35.13

A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16 Seleção
unidade.

Nota: Com °F, a gama é -76…1832. Com um sensor PTC, a
gama é 0… 5000 ohms.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Limite de aviso para a função demonitorização de tempe-
ratura 1.

-60...1000 °

Não selecionado /
uint32

Especifica a entrada analógica quando o ajuste de 35.11
Fonte supervisão 1 requermediçãoatravésdeumaentrada
analógica.

SeleçãoAI supervisão
1

35.14

Nota: Se a entrada analógica está situada nummódulo de
extensão de E/S, usar a seleção Outro para apontar para o
valor atual EA no grupo 14, 15 ou 16, ex 14.26 Valor atual AI1.

0Nenhum.Não selecionado

1Entrada analógica EA1 na unidade de controlo.Valor atual AI1

2Entrada analógica EA2 na unidade de controlo.Valor atual AI2

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

0 ° / real32Define a calibração da temperatura 1.Calibraçãode tempe-
ratura 1

35.17

A calibração pode ser usada para afinar a medição da
temperatura do motor. Quando o motor tiver arrefecido,
medir a temperatura ambiente e definir este valor em
conformidade.

Este parâmetro afeta unicamente se a medição Pt100 ou
Pt1000 estiver a usar EA e SA da unidade de controlo ou
módulos de extensão E/S.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Calibração da temperatura 1 em celsius.-30...1000 °

Desativado / uint16Seleciona a fonte de onde é lida a temperatura medida 2.Fonte supervisão 235.21

Sobre os exemplos de ligação, consultar o manual de
hardware do acionamento.

Normalmente, esta fonte é a partir de um sensor ligado
ao motor controlado pelo acionamento, mas pode ser
usado para medir e monitorizar a temperatura desde ou-
tras partes do processo, se for usado o sensor adequado
de acordo com a lista de seleção.
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0Nenhum.A funçãodemonitorizaçãoda temperatura 2está
desativada.

Desativado

1Temperatura estimadamotor (ver o parâmetro 35.1 Tem-
peratura estimada motor).

Temperatura estima-
da

A temperaturaéestimadadesdeumcálculodoacionamen-
to interno. É importante definir a temperatura ambiente
do motor em 35.50 Temperatura ambiente motor.

2SensorKTY84 ligadoàentradaanalógica selecionadapelo
parâmetro 35.24 Seleção AI supervisão 2 e uma saída
analógica. A entrada e saída podem estar na unidade de
controlo do acionamento ou no módulo de extensão.

KTY84 I/O analógica

São necessários os seguintes ajustes:
• Definir o jumper dohardware ouo interruptor relaciona-

do com a entrada analógica para U (tensão). Todas as
alteraçõesdevemser validadaspor um reinício da unida-
de de controlo.

• Definir o parâmetro de seleção da unidade da entrada
para volts.

• Definir o parâmetro de seleção da fonte da saída analó-
gica para “Forçar excitação KTY84”.

• Selecionar a entrada analógica no parâmetro 35.24. No
caso da entrada estar situada nummódulo de extensão
de E/S, usar a seleção Outro (ver Termos e abreviatu-
ras (página 18)) para apontar para o parâmetro do valor
da entrada atual (por exemplo, 14.26 Valor atual AI1).

A saídaanalógicaalimentaumacorrente constanteatravés
do sensor. Como a resistência do sensor altera junto com
a sua temperatura, a tensão ao longo do sensor altera. A
tensãoé lidapela entradaanalógica e convertida emgraus.

3Sensor KTY84 ligado à interface do codificador 1.KTY84 módulo 1

Ver tambémosparâmetros91.21Sel1medição temperatura
e 91.22 Tempo filtragem temp 1.

4Sensor KTY84 ligado à interface do codificador 2.KTY84 módulo 2

Ver também os parâmetros 91.24 Sel2 medição tempera-
tura e 91.25 Tempo filtragem temp 2.

5Sensor Pt100 ligado a umaentrada analógica padrão sele-
cionada pelo parâmetro 35.24 Seleção AI supervisão 2 e
uma saída analógica. A entrada e saída podem estar na
unidade de controlo do acionamento ou no módulo de
extensão.

1 x Pt100 I/Oanalógi-
ca

As definições requeridas são as mesmas que na seleção
KTY84 I/O analógica, exceto que o parâmetro de seleção
da fonte da saída analógica deve ser definido para Forçar
excitação Pt100.

6Como seleção 1 x Pt100 I/O analógica, mas com dois sen-
sores ligadosemsérie.Ousodemúltiplos sensoresmelho-
ra significativamente a precisão da medição.

2 x Pt100 I/Oanalógi-
ca

7Como seleção 1 x Pt100 I/O analógica, mas com três sen-
sores ligadosemsérie.Ousodemúltiplos sensoresmelho-
ra significativamente a precisão da medição.

3 x Pt100 I/Oanalógi-
ca
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8Sensor PTC ligado à entrada digital ED6 (ver o diagrama
de ligação na página 90).

PTC DI6

Nota:Ou0ohm(temperaturanormal) ou4000ohm(tempe-
ratura excessiva) será exibidopor 35.3 Temperaturamedida
2. Por defeito, uma temperatura excessiva gera um aviso de
acordo com o parâmetro 35.23 Limite aviso temperatura 2.
Se em vez disso, quiser uma falha, ajustar 35.22 Limite falha
temperatura 2 para 4000 ohm.

20SensorPTC ligadoaumaentradaanalógicapadrãoselecio-
nada pelo parâmetro 35.24 Seleção AI supervisão 2 e uma
saída analógica. A entrada e saídapodemestar naunidade
de controlo do acionamento ou no módulo de extensão.

I/O analógica PTC

As definições requeridas são as mesmas que na seleção
KTY84 I/O analógica, exceto que o parâmetro de seleção
da fonte da saída analógica deve ser definido para Forçar
excitação Pt100.

9Sensor PTC ligado à interface do codificador 1.PTC módulo 1

Ver tambémosparâmetros91.21Sel1medição temperatura
e 91.22 Tempo filtragem temp 1.

10Sensor PTC ligado à interface do codificador 2.PTC módulo 2

Ver também os parâmetros 91.24 Sel2 medição tempera-
tura e 91.25 Tempo filtragem temp 2.

11A temperatura é tomada da fonte selecionada pelo parâ-
metro 35.24 Seleção AI supervisão 2. O valor da fonte é
assumidocomoestandonaunidadede temperatura espe-
cificada por 96.16 Seleção unidade.

Temperatura direta

13Sensor Pt1000 ligado a uma entrada analógica padrão se-
lecionada pelo parâmetro 35.24 Seleção AI supervisão 2 e
uma saída analógica. A entrada e saída podem estar na
unidade de controlo do acionamento ou no módulo de
extensão.

1 x Pt1000 I/O analó-
gica

As definições requeridas são as mesmas que na seleção
KTY84 I/O analógica, exceto que o parâmetro de seleção
da fonte da saída analógica deve ser definido para Forçar
excitação Pt100.

14Como seleção 1 x Pt1000 I/O analógica, mas com dois
sensores ligados em série. O uso de múltiplos sensores
melhora significativamente a precisão da medição.

2 x Pt1000 I/O analó-
gica

15Como seleção 1 x Pt1000 I/O analógica, mas com três
sensores ligados em série. O uso de múltiplos sensores
melhora significativamente a precisão da medição.

3 x Pt1000 I/O analó-
gica

16Sensor Pt1000 ligado à interface do codificador 1. Ver os
parâmetros91.21 Sel1medição temperatura e91.22Tempo
filtragem temp 1.

Módulo codificador
Pt1000 1

Nota: O sensor Pt1000 é suportado apenas os módulos de
codificador FEN-11 e FEN-31.
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17Sensor Pt1000 ligado à interface do codificador 2. Ver os
parâmetros91.24Sel2medição temperaturae91.25Tempo
filtragem temp 2.

Módulo codificador
Pt1000 2

Nota: O sensor Pt1000 é suportado apenas os módulos de
codificador FEN-11 e FEN-31.

130 ° / real32Define o limite de falha para a função de monitorização
de temperatura 2.

Limite falha tempera-
tura 2

35.22

Quandoa temperaturamedida 2 excedeo limite, o aciona-
mento dispara uma falha 4982 Temperatura externa 2.

A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16 Seleção
unidade.

Nota: Com °F, a gama é -76…1832. Com um sensor PTC, a
gama é 0… 5000 ohms.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Limite de falha para a função demonitorização de tempe-
ratura 2.

-60...1000 °

110 ° / real32Define o limite de aviso para a função de monitorização
de temperatura 2.Quandoa temperaturamedida 2 excede
o limite, é gerado um aviso

Limiteaviso tempera-
tura 2

35.23

(A492 Temperatura externa 2).

A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16 Seleção
unidade.

Nota: Com °F, a gama é -76…1832. Com um sensor PTC, a
gama é 0… 5000 ohms.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Limite de aviso para a função demonitorização de tempe-
ratura 2.

-60...1000 °

Não selecionado /
uint32

Seleciona a entrada para o parâmetro 35.21 Fonte super-
visão 2, seleções KTY84 I/O analógica, 1 x Pt100 I/O
analógica, 2 x Pt100 I/O analógica, 3 x Pt100 I/O analógica
e Temperatura direta.

SeleçãoAI supervisão
2

35.24

0Nenhum.Não selecionado

1Entrada analógica EA1 na unidade de controlo.Valor atual AI1

2Entrada analógica EA2 na unidade de controlo.Valor atual AI2

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

0 ° / real32Define a calibração da temperatura 2.Calibraçãode tempe-
ratura 2

35.27

Ver o parâmetro 35.17 Calibração de temperatura 1.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Calibração da temperatura 2 em celsius.-30...1000 °

- / uint16Ativaosmódulosdeproteção termístorFPTC-xx instalados
na unidade de controlo do acionamento. Usando esta pa-
lavras, tambémépossível suprimir osavisos (nãoas falhas)
de cada módulo.

Palavra configuração
FPTC

35.30

1 = Sim: Módulo instalado na ranhura 1Mód na ranh 1b0

1 = Sim: Avisos do módulo na ranhura 1 suprimidos.Desativaravisoranhu-
ra 1

b1

1 = Sim: Módulo instalado na ranhura 2Mód na ranh 2b2

Parâmetros 373



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

1 = Sim: Avisos do módulo na ranhura 2 suprimidos.Desativaravisoranhu-
ra 2

b3

1 = Sim: Módulo instalado na ranhura 3Mód na ranh 3b4

1 = Sim: Avisos do módulo na ranhura 3 suprimidos.Desativaravisoranhu-
ra 3

b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

20 ° / real32Define a temperatura ambiente do motor para o modelo
de proteção térmica domotor. A unidade (°C ou °F) é sele-
cionada pelo parâmetro 96.16 Seleção unidade.

Temperaturaambien-
te motor

35.50

Omodelo de proteção térmica domotor estima a tempe-
ratura do motor com base nos parâmetros 35.50…35.55.
A temperatura do motor aumenta se o motor funcionar
na região acima da curva de carga e diminui se funcionar
na região abaixo da curva.

AVISO!
Omodelo não consegue proteger omotor se omotor
nãoarrefecer adequadamentedevidoapoeira, sujida-
de, etc.

1 = 1 ° / 1 = 1 °Temperatura ambiente.-60...100 °

100 percentagem /
uint16

Define a curva de carga do motor em conjunto com os
parâmetros 35.52 Carga velocidade zero e 35.53 Ponto de
rutura. A curva de carga é usada pelomodelo de proteção
térmica do motor para estimar a temperatura do motor.

Curva carga motor35.51

Quando o parâmetro é ajustado para 100%, a cargamáxi-
maé tomadadovalor doparâmetro99.6Corrente nominal
do motor (cargas superiores aquecem o motor). O nível
da curva de carga deve ser ajustado se a temperatura
ambiente for diferente do valor nominal definido em35.50
Temperatura ambiente motor.

I = Corrente do motor

IN = Corrente nominal do motor

Frequência
de saída do
acionamento

I/IN
(%)

150

100

50
35.52

35.53

35.51

1 = 1 percentagem / 1
= 1 percentagem

Carga máxima para a curva de carga do motor.50...150percentagem
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70 percentagem /
uint16

Define a curva de carga do motor em conjunto com os
parâmetros 35.51 Curva carga motor e 35.53 Ponto de ru-
tura. Define a carga máxima do motor à velocidade zero
da curva de carga. Pode ser usado um valor mais elevado
se o motor tiver uma ventoinha externa para reforço da
refrigeração. Consulte as recomendações do fabricante
do motor.

Carga velocidade ze-
ro

35.52

Ver o parâmetro 35.51 Curva carga motor.

1 = 1 percentagem / 1
= 1 percentagem

Carga à velocidade zero para a curva de carga do motor.25...150percentagem

45.00 Hz / uint16Define a curva de carga do motor em conjunto com os
parâmetros 35.51 Curva cargamotor e 35.52 Carga veloci-
dade zero. Define a frequência dopontode rutura da curva
de carga, ou seja, o ponto em que a curva de carga do
motor começa a diminuir a partir do valor do parâmetro
35.51 Curva carga motor para o valor do parâmetro 35.52
Carga velocidade zero.

Ponto de rutura35.53

Ver o parâmetro 35.51 Curva carga motor.

- / 100 = 1 HzEnfraquecimento de campo para a curva de carga domo-
tor. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.2.

1.00 ... 500.00 Hz

80 ° / real32Define o aumento de temperatura do motor acima da
ambiente quando o motor é carregado com corrente no-
minal. Consulte as recomendaçõesdo fabricantedomotor.

Aum temp nominal
motor

35.54

A unidade (°C ou °F) é selecionada pelo parâmetro 96.16
Seleção unidade.

Temperatura

Tempo

Temperatura
ambiente

Aumento
Temp nominal

motor

1 = 1 ° / 1 = 1 °Aumento de temperatura.0...300 °
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256 s / uint16Define a constante de tempo térmica para uso com omo-
delo de proteção térmica do motor (definida conforme o
tempopara atingir 63%da temperatura nominal. Consulte
as recomendações do fabricante do motor.

Const tempotérmico
motor

35.55

Corrente motor

Aumento de
temperatura

Tempo

Tempo

100%

100%

63%

Tempo térmico do
motor

1 = 1 s / 1 = 1 sConstante de tempo térmico do motor.100...10000 s

Nenhuma ação /
uint16

Seleciona a ação tomada quando é detetada sobrecarga
do motor.

Ação de sobrecarga
do motor

35.56

Consulte a secção Proteção contra sobrecarga do mo-
tor (página 93).

0Nenhuma ação é tomada.Nenhuma ação

1O acionamento gera o aviso A783 Sobrecarga do motor
quando omotor está sobrecarregado até o nível de aviso,
ou seja, o parâmetro 35.5 Nível de sobrecarga do motor
atinge o valor 88,0%.

Apenas aviso

2O acionamento gera o aviso A783 Sobrecarga do motor
quando omotor está sobrecarregado até o nível de aviso,
ou seja, o parâmetro 35.5 Nível de sobrecarga do motor
atinge o valor 88,0%.

Aviso e falha

Oacionamentodispara na falha 7122 Sobrecargadomotor
quando omotor está sobrecarregado até o nível de falha,
ou seja, o parâmetro 35.5 Nível de sobrecarga do motor
atinge o valor 100.0%.

Classe 20 / uint16Define a classe de sobrecarga do motor a ser usada. A
classe de proteção é especificada pelo utilizador como o
tempo para disparo a 7,2 vezes (IEC 60947-4-1) ou 6 vezes
(NEMA ICS) a corrente do nível de disparo.

Classedesobrecarga
do motor

35.57

Consulte a secção Proteção contra sobrecarga do mo-
tor (página 93).

0Classe 5 de sobrecarga do motor.Classe 5

1Classe 10 de sobrecarga do motor.Classe 10
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2Classe 20 de sobrecarga do motor.Classe 20

3Classe 30 de sobrecarga do motor.Classe 30

4Classe 40 de sobrecarga do motor.Classe 40

0.0 percentagem /
real32

Apresenta a temperatura calculada do cabo do motor.
Consulte a secçãoProteção térmicado cabodomotor (pá-
gina 94).

Temperatura cabo35.60

102%=avisodesobretemperatura (A480Sobrecarga cabo
motor)

106%= falhade sobretemperatura (4000Sobrecarga cabo
motor)

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1percentagem/10
= 1 percentagem

Temperatura calculada do cabo do motor.0.0 ... 200.0percenta-
gem

10000.00 A / real32Especifica a corrente contínua do cabo do motor para a
função de proteção térmica no programa de controlo.

Corrente nom cabo35.61

AVISO!
O valor inserido neste parâmetro deve ser limitado de
acordo comtodosos fatoresqueafetamacapacidade
de carga do cabo, tais como temperatura ambiente,
disposição da cablagem e proteções. Consultar os
dados técnicos do fabricante do cabo.

1 = 1 A / 100 = 1 ACapacidadede conduçãode corrente contínuadocabodo
motor.

0.00 ... 10000.00 A
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1 s / uint16Especifica o tempo térmico do cabo do motor para a
funçãodeproteção térmicanoprogramade controlo. Este
valor édefinido comoo tempopara atingir 63%da tempe-
ratura nominal do cabo quando o cabo é carregado com
corrente nominal (parâmetro 35.61 Corrente nom cabo.

Tempo subida térmi-
ca cabo

35.62

0 s = Proteção térmica do cabo do motor desativada.

Consultar os dados técnicos do fabricante do cabo.
Corrente do

cabo

Aumento de
temperatura

100%

100%

63%

Tempo

TempoTempo térmico do
motor

1 = 1 s / 1 = 1 s0 s→ Proteção térmica do cabo do motor desativada.0...50000 s

1…50000 s → Constante de tempo térmico do cabo do
motor.

Off, 06.16 b6 (95.20
b6) / uint32

Os parâmetros 35.100…35.106 configuram uma lógica
monitorizada de controlo de arranque/paragem para
equipamento externo, tal comouma ventoinha de refrige-
ração do motor controlada por um contactor.

Fonte controlo arran-
cardor DOL

35.100

Esteparâmetro selecionao sinal que faz a ventoinha arran-
car e parar.

0 = Parar

1 = Arrancar

A saída que controla o contactor da ventoinha deve ser li-
gada ao parâmetro 35.105, bit 1. Os atrasos ON e OFF po-
dem ser definidos para a ventoinha por 35.101 e 35.102
respetivamente. Um sinal de feedback da ventoinha pode
ser ligado a uma entrada selecionada por 35.103; a perda
do feedback irá disparar opcionalmente um aviso ou uma
falha (ver 35.104 e 35.106).

00 (função desativada).Desligado

11.Ligado

2Bit 6 de 6.16 Palv estado conv 1 (página 159).A funcionar

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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- / uint32Define o atraso do arranque para a ventoinha do motor.Atr ON arranc DOL35.101

O temporizador de atraso arranca quando a fonte de con-
trolo selecionada pelo parâmetro 35.100 é ligada. Após o
atraso, o bit 1 de 35.105é ligado.

1 = 1 s / 100 = 1 sAtraso de arranque da ventoinha do motor.0...42949673 s

20 min / uint32Define o atraso da paragem para a ventoinha do motor.Atr OFF arranc DOL35.102

O temporizador de atraso arranca quando a fonte de con-
trolo selecionadapelo parâmetro 35.100 édesligada. Após
o atraso, o bit 1 de 35.105é desligado.

1 = 1 min / 1 = 1 minAtraso de paragem da ventoinha do motor.0...715828 min

Não selecionado; ED5
(95.20 b6) / uint32

Seleciona a entradapara o sinal de feedbackpara a ventoi-
nha do motor.

Fontefeedbackarran-
cador DOL

35.103

0 = Parado

1 = A funcionar

Depois da ventoinha ter arrancado (o bit 1 de 35.105 liga),
o feedback é esperado dentro do tempo definido por
35.104.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0; 5 (95.20 b6) s /
uint32

Define o atraso de feedback para a ventoinha do motor.

O temporizador de atraso arrancaquandoobit 1 de 35.105
é ligado. Se não for recebido feedback da ventoinha até o
atraso passar, a ação selecionada por 35.106 é tomada.

Atraso feedback ar-
rancardo DOL

35.104

Nota: Este atraso é apenas aplicado no arranque. Se o sinal
de feedback for perdido durante a operação, a ação selecio-
nada por 35.106 é tomada imediatamente.

1 = 1 s / 1 = 1 sAtraso de arranque da ventoinha do motor.0...42949673 s

- / uint16Estado da lógica de controlo da ventoinha do motor.Palavra estadoarran-
cador DOL

35.105

Obit 1é a saída de controlo para a ventoinha, a ser selecio-
nada como a fonte de, por exemplo, uma saída digital ou
a relé.

Osoutrosbits indicamosestadosdocontrolo selecionado
e das fontes de feedback e do estado da falha.

Este parâmetro é apenas de leitura.
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Estadoda fonte de controlo da ventoinha selecionadopor
35.100.

Com arranque:b0

0 = Paragem pedida

1 = Arranque pedido

Bit de controloda ventoinha (atrasosobservados). Selecio-
nar este bit como a fonte da saída que controla a ventoi-
nha.

Comando arranque
atrasado:

b1

0 = Parado

1 = Arrancar

Estado do feedback da ventoinha (fonte selecionado por
35.103).

Feedback DOL:b2

0 = Parado

1 = A funcionar

Estado da falha.Falha DOL (-1):b3

0=Falha (feedbackda ventoinhaemfalta). A ação tomada
é selecionada por 35.106.

1 = Sem falta

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Falha / uint16Seleciona a ação tomada quando a falta do feedback da
ventoinha édetetadapela lógica de controlo da ventoinha
do motor.

Evento tipo arranca-
dor DOL

35.106

0Nenhuma ação é tomada.Nenhuma ação

1O acionamento gera um aviso (A781 Ventoinha domotor).Aviso

2O acionamento dispara em 71B1 Ventoinha do motor.Falha
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Ajustes do valor de pico e do registador de amplitude.Analizador carga36

Consulte ainda a secçãoAnalisador de carga (página 100).

Sai inu potência /
uint32

Selecionaosinal para sermonitorizadopelo registadordo
valor de pico.

Sinal fonte PVL36.1

O sinal é filtrado usando o tempo de filtro especificado
pelo parâmetro 36.2 Tempo filtro PVL.

O valor de pico é guardado, comoutros sinais pré-selecio-
nados ao mesmo tempo, nos parâmetros 36.12…36.15.

O diário do valor de pico pode ser reposto usando o parâ-
metro 36.9 Repor diários. O diário também é reposto
sempre que a fonte do sinal for alterada. A data e hora do
último rearme estão guardados nos parâmetros 36.16 e
36.17 respetivamente.

0NenhumZero

11.1 Veloc motor usada (página 138).Velocidade motor
usada

31.6 Frequência saída (página 138).Frequência saída

41.7 Corrente motor (página 138).Corrente motor

61.10 Binário motor (página 138).Binário motor

71.11 Tensão CC (página 139).Tensão CC

81.14 Potência saída (página 139).Saída pot inu

1023.1 Ent rampa ref veloc (página 281).Ent rampa ref veloc

1123.2 Saída rampa ref veloc (página 281).Saída rampa ref veloc

1224.1 Ref veloc usada (página 288).Ref veloc usada

1326.2 Ref binário usada (página 307).Ref binário usada

1428.2 Saída rampa ref frequência (página 316).Ref freq usada

1640.1 Valor atual processo PID (página 390).Saída processo PID

1740.2 Feedback valor atual (página 390).Fbk processo PID

1840.3 Setpoint valor atual (página 390).Processo PID atual

1940.4 Desvio valor atual (página 390).Desv processo PID

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

2.00 s / real32Define um tempo de filtro para o diário do valor de pico.
Ver o parâmetro 36.1 Sinal fonte PVL.

Tempo filtro PVL36.2

100 = 1 s / 100 = 1 sTempo de filtro do diário do valor de pico.0.00 ... 120.00 s
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Temperatura ambien-
te / uint32

Seleciona o sinal a ser monitorizado pelo diário de ampli-
tude 2. O sinal é amostrado em intervalos de 200 ms, e
pode ser escalado usando o parâmetro 36.7 Escala sinal
AL2.

Fonte sinal AL236.6

Os resultados são apresentados pelos parâmetros
36.40…36.49. Cada parâmetro representa uma gama de
amplitude, e apresenta qual porção das amostras se en-
contra dentro dessa gama.

Odiário de amplitude 2pode ser repostopara zero usando
oparâmetro36.9Repordiários.Odiário tambémé reposto
sempre que a fonte do sinal ou de escala sejam alteradas.
A data e hora do último rearme estão guardados nos
parâmetros 36.50 e 36.51 respetivamente.

0NenhumZero

11.1 Veloc motor usada (página 138).Velocidade motor
usada

31.6 Frequência saída (página 138).Frequência saída

41.7 Corrente motor (página 138).Corrente motor

61.10 Binário motor (página 138).Binário motor

71.11 Tensão CC (página 139).Tensão CC

81.14 Potência saída (página 139).Saída pot inu

1023.1 Ent rampa ref veloc (página 281).Ent rampa ref veloc

1123.2 Saída rampa ref veloc (página 281).Saída rampa ref veloc

1224.1 Ref veloc usada (página 288).Ref veloc usada

1326.2 Ref binário usada (página 307).Ref binário usada

1428.2 Saída rampa ref frequência (página 316).Ref freq usada

1640.1 Valor atual processo PID (página 390).Saída processo PID

1740.2 Feedback valor atual (página 390).Fbk processo PID

1840.3 Setpoint valor atual (página 390).Processo PID atual

1940.4 Desvio valor atual (página 390).Desv processo PID

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

201.70 % da temperatura ambiente (página 141).Temperaturaambien-
te

A gamade amplitude de 0…100%corresponde a 0…60 °C
ou 32…140 °F.

100.00 SemUnid /
real32

Define o valor do sinal que corresponde a 100% da ampli-
tude.

Escala sinal AL236.7

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Valor do sinal correspondente a 100%.0.00 ... 32767.00 Se-
mUnid

- / uint16Determina se os registadores de amplitude 1 e 2 estão
ativos continuamente ou apenas quando o acionamento
está a modular.

Função de registro36.8

0 = Registador de amplitude 1 ativo continuamenteAL1b0

1 = Registador de amplitude 1 ativo apenas quando o
acionamento está a modular
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0 = Registador de amplitude 2 ativo continuamenteAL2b1

1 = Registador de amplitude 2 ativo apenas quando o
acionamento está a modular

Reservedb2…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Feito / uint16Rearmar o registo do valor de pico e/ou o registo de am-
plitude 2.

Repor diários36.9

(O registo de amplitude 1 não pode ser reposto.)

0Rearme terminado ou não pedido (operação normal).Feito

1Rearmaro registodo valor depico eo registodeamplitude
2.

Todos

2Rearmar o registo do valor de pico.PVL

3Rearmar registo de amplitude 2.AL2

- / real32Exibe o valor de pico gravado pelo registador do valor de
pico.

Valor pico PVL36.10

1 = 1 / 100 = 1Valor de pico.-32768.00 ... 32767.00

- / uint16Exibe a data na qual o valor de pico foi registado.Data pico PVL36.11

0 / uint32Exibe a hora em que o valor de pico foi registado.Tempo pico PVL36.12

1 = 1Hora de ocorrência do pico.00:00:00…23:59:59

- / real32Exibe a corrente domotor nomomento em que o valor de
pico foi registado.

Corrente PVL no pico36.13

1 = 1 A / 100 = 1 ACorrente do motor no pico.-32768.00 ... 32767.00
A

- / real32Exibe a tensão no circuito CC intermédio do acionamento
no momento em que o valor de pico foi registado.

Tensão CC PVL no pi-
co

36.14

10 = 1 V / 100 = 1 VTensão CC no pico.0.00 ... 2000.00 V

- / real32Exibe a velocidade domotor nomomento a que o valor de
pico foi registado.

Veloc PVL no pico36.15

- / 100 = 1 rpmVelocidade domotor no pico. Para escala 16-bit, ver parâ-
metro 46.1.

-32768.00 ... 32767.00
rpm

0 / uint16Exibe a data do último rearme do registo do valor de pico.Data rearme PVL36.16

1 = 1Última data de rearme do registo do valor de pico.-

0 / uint32Exibe a hora do último rearme do registo do valor de pico.Tempo rearme PVL36.17

1 = 1Última hora de rearme do registo do valor de pico.00:00:00…23:59:59

- / real32Exibe a percentagem de amostras registada pelo regista-
dordeamplitude 1queestá abaixode 10%.Notar queesta
percentagem também inclui as amostras que tiveram um
valor negativo.

AL1 abaixo de 10%36.20

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do registador de amplitude 1 abaixo de 10%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 1 que se encontram entre 10 e 20%.

AL1 10 para 20%36.21
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1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 1 entre 10 e 20%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 1 que se encontram entre 20 e 30%.

AL1 20 para 30%36.22

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 1 entre 20 e 30%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 1 que se encontram entre 30 e 40%.

AL1 30 para 40%36.23

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 1 entre 30 e 40%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 1 que se encontram entre 40 e 50%.

AL1 40 para 50%36.24

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 1 entre 40 e 50%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 1 que se encontram entre 50 e 60%.

AL1 50 para 60%36.25

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 1 entre 50 e 60%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 1 que se encontram entre 60 e 70%.

AL1 60 para 70%36.26

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 1 entre 60 e 70%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 1 que se encontram entre 70 e 80%.

AL1 70 para 80%36.27

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 1 entre 70 e 80%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 1 que se encontram entre 80 e 90%.

AL1 80 para 90%36.28

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 1 entre 80 e 90%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagem de amostras registada pelo diário
de amplitude 1 que excedem 90%.

AL1 acima 90%36.29

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 1 acima de 90%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagem de amostras registada pelo diário
de amplitude 2 que está abaixo de 10%. Notar que esta
percentagem também inclui as amostras que tiveram um
valor negativo.

AL2 abaixo de 10%36.40

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 2 abaixo de 10%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 2 que se encontram entre 10 e 20%.

AL2 10 para 20%36.41

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 2 entre 10 e 20%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 2 que se encontram entre 20 e 30%.

AL2 20 para 30%36.42

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 2 entre 20 e 30%.0.00 ... 100.00percen-
tagem
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- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 2 que se encontram entre 30 e 40%.

AL2 30 para 40%36.43

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 2 entre 30 e 40%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 2 que se encontram entre 40 e 50%.

AL2 40 para 50%36.44

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 2 entre 40 e 50%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 2 que se encontram entre 50 e 60%.

AL2 50 para 60%36.45

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 2 entre 50 e 60%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 2 que se encontram entre 60 e 70%.

AL2 60 para 70%36.46

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 2 entre 60 e 70%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 2 que se encontram entre 70 e 80%.

AL2 70 para 80%36.47

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 2 entre 70 e 80%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagemdas amostras registadas pelo diário
de amplitude 2 que se encontram entre 80 e 90%.

AL2 80 para 90%36.48

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 2 entre 80 e 90%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

- / real32Exibe a percentagem de amostras registada pelo diário
de amplitude 2 que excedem 90%.

AL2 acima 90%36.49

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Amostras do diário de amplitude 2 acima de 90%.0.00 ... 100.00percen-
tagem

0 / uint16Exibe a data do último rearme do registo de amplitude 2.Data rearme AL236.50

1 = 1Data do último rearme do registo de amplitude 2.-

0 / uint32Exibe a hora do último rearme do registo de amplitude 2.Tempo rearme AL236.51

1 = 1Hora último rearme do registo de amplitude 2.00:00:00…23:59:59
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Definições da curva de carga do utilizador.Curva carga utiliza-
dor

37

Ver também a secção Curva carga utilizador.

- / uint16Apresenta o estado do sinal monitorizado. (A palavra de
estado é independente das ações e atrasos selecionados
pelos parâmetros 37.3, 37.4, 37.41 e 37.42.)

Palavra estado saída
ULC

37.1

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = O sinal monitorizado é inferior à curva de subcargaAbaixo lim cargab0

Reservedb1

1 = O sinal monitorizado é superior à curva de sobrecargaAcima lim cargab2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Não selecionado /
uint32

Seleciona o sinal a ser monitorizado. A função compara o
valor absoluto do sinal contra a curva de carga.

Sinal supervisão ULC37.2

0Nenhum sinal selecionado (monitorização desativada).Não selecionado

21.7 Corrente motor (página 138).% Corrente motor

31.10 Binário motor (página 138).% Binário motor

41.15 Saída pot % nommotor (página 139).% Potência saída do
nominal motor

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Desativado / uint16Seleciona como o acionamento reage se o valor absoluto
do sinal monitorizado ficar acima da curva de sobrecarga

Ações sobrec ULC37.3

durante mais tempo do que o valor de 37.41 Temp sobre-
carga ULC.

0Nenhuma ação é tomada.Desativado

1O acionamento gera um aviso (A8BE Sobrecarga ULC).Aviso

2O acionamento dispara uma falha 8002 Sobrecarga ULC.Falha

3O acionamento gera um aviso (A8BE Sobrecarga ULC) se
o sinal se mantiver continuamente acima da curva de so-

Aviso/Falha

brecarga durante metade do tempo definido por 37.41
Temp sobrecarga ULC.

O acionamento gera uma falha (8002 Sobrecarga ULC) se
o sinal se mantiver continuamente acima da curva de so-
brecarga durante o tempodefinidopor 37.41 Tempsobre-
carga ULC.

Desativado / uint16Seleciona como o acionamento reage se o valor absoluto
do sinal monitorizado ficar abaixo da curva de subcarga

Ações subcarga ULC37.4

durantemais tempodo que o valor de 37.42 Temp subcar-
ga ULC.

0Nenhuma ação é tomada.Desativado

1O acionamento gera um aviso (A8BF Subcarga ULC).Aviso

2O acionamento dispara uma falha 8001 Subcarga ULC.Falha
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3O acionamento gera um aviso (A8BF Subcarga ULC) se o
sinal se mantiver continuamente abaixo da curva de sub-
carga ULC durante metade do tempo definido por 37.42
Temp subcarga ULC.

Aviso/Falha

O acionamento gera uma falha (8001 Subcarga ULC) se o
sinal se mantiver continuamente abaixo da curva de sub-
carga durante o tempo definido por 37.42 Temp subcarga
ULC.

150.0 rpm / real32Define o 1º ponto de velocidade sobre o eixo X da curva de
carga do utilizador.

Tabela veloc ULC
ponto 1

37.11

Os pontos de velocidade são usados nomodode controlo
DTC do motor e no modo de controlo escalar do motor,
quando o controlo de velocidade é usado.

Os cinco pontos devem estar ordenados do mais baixo
para o mais alto. Os pontos são definidos como valores
positivos, mas a gama é simetricamente efetiva também
no sentido negativo. A monitorização não está ativa fora
destas duas áreas.

1 = 1 rpm / 10 = 1 rpmVelocidade.0.0 ... 30000.0 rpm

750.0 rpm / real32Define o 2º ponto de velocidade sobre o eixo X da curva
de carga do utilizador.

Tabela veloc ULC
ponto 2

37.12

1 = 1 rpm / 10 = 1 rpmVelocidade.0.0 ... 30000.0 rpm

1290.0 rpm / real32Define o 3º ponto de velocidade sobre o eixo X da curva
de carga do utilizador.

Tabela veloc ULC
ponto 3

37.13

1 = 1 rpm / 10 = 1 rpmVelocidade.0.0 ... 30000.0 rpm

1500.0 rpm / real32Define o 4º ponto de velocidade sobre o eixo X da curva
de carga do utilizador.

Tabela veloc ULC
ponto 4

37.14

1 = 1 rpm / 10 = 1 rpmVelocidade.0.0 ... 30000.0 rpm

1800.0 rpm / real32Define o 5º ponto de velocidade sobre o eixo X da curva
de carga do utilizador.

Tabela veloc ULC
ponto 5

37.15

1 = 1 rpm / 10 = 1 rpmVelocidade.0.0 ... 30000.0 rpm

5.0 Hz / real32Define o 1º ponto de frequência sobre o eixo X da curva de
carga do utilizador.

Tabela freq ULC pon-
to 1

37.16

Os pontos de frequência usados nomodo de controlo es-
calar domotor, quando o controlo de frequência é usado.

Os cinco pontos devem estar ordenados do mais baixo
para o mais alto. Os pontos são definidos como valores
positivos, mas a gama é simetricamente efetiva também
no sentido negativo. A monitorização não está ativa fora
destas duas áreas.

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequência.0.0 ... 598.0 Hz

25.0 Hz / real32Define o 2º ponto de frequência sobre o eixo X da curva de
carga do utilizador.

Tabela freq ULC pon-
to 2

37.17

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequência.0.0 ... 598.0 Hz

43.0 Hz / real32Define o 3º ponto de frequência sobre o eixo X da curva
de carga do utilizador.

Tabela freq ULC pon-
to 3

37.18

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequência.0.0 ... 598.0 Hz
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50.0 Hz / real32Define o 4º ponto de frequência sobre o eixo X da curva
de carga do utilizador.

Tabela freq ULC pon-
to 4

37.19

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequência.0.0 ... 598.0 Hz

60.0 Hz / real32Define o 5º ponto de frequência sobre o eixo X da curva
de carga do utilizador.

Tabela freq ULC pon-
to 5

37.20

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzFrequência.0.0 ... 598.0 Hz

10.0 percentagem /
real32

Define o 1º ponto da curva de subcarga.

Cada ponto da curva de subcarga deve ter um valor mais
baixo ao do ponto de sobrecarga correspondente.

Subcarga ULC ponto
1

37.21

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Ponto de subcarga.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

15.0 percentagem /
real32

Define o 2º ponto da curva de subcarga.Subcarga ULC ponto
2

37.22

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Ponto de subcarga.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

25.0 percentagem /
real32

Define o 3º ponto da curva de subcarga.Subcarga ULC ponto
3

37.23

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Ponto de subcarga.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

30.0 percentagem /
real32

Define o 4º ponto da curva de subcarga.Subcarga ULC ponto
4

37.24

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Ponto de subcarga.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

30.0 percentagem /
real32

Define o 5º ponto da curva de subcarga.Subcarga ULC ponto
5

37.25

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Ponto de subcarga.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

300.0 percentagem /
real32

Define o 1º ponto da curva de sobrecarga.

Cadapontodacurvadesobrecargadeve ter umvalormais
alto ao do ponto de subcarga correspondente.

Sobrecarga ULC pto
1

37.31

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Ponto de sobrecarga.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

300.0 percentagem /
real32

Define o 2º ponto da curva de sobrecarga.Sobrecarga ULC pto
2

37.32

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Ponto de sobrecarga.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

300.0 percentagem /
real32

Define o 3º ponto da curva de sobrecarga.Sobrecarga ULC pto
3

37.33

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Ponto de sobrecarga.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

300.0 percentagem /
real32

Define o 4º ponto da curva de sobrecarga.Sobrecarga ULC pto
4

37.34

1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Ponto de sobrecarga.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

300.0 percentagem /
real32

Define o 5º ponto da curva de sobrecarga.Sobrecarga ULC pto
5

37.35
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1= 1percentagem/10
= 1 percentagem

Ponto de sobrecarga.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

20.0 s / real32Define o tempo durante o qual o sinal monitorizado deve
ficar continuamente acima da curva de sobrecarga antes
do acionamento executar a ação selecionada por 37.3
Ações sobrec ULC.

Temp sobrecarga
ULC

37.41

1 = 1 s / 10 = 1 sTemporizador de sobrecarga.0.0 ... 10000.0 s

20.0 s / real32Define o tempo durante o qual o sinal monitorizado deve
ficar continuamente abaixo da curva de sobrecarga antes
do acionamento executar a ação selecionada por 37.4
Ações subcarga ULC.

Temp subcarga ULC37.42

1 = 1 s / 10 = 1 sTemporizador de subcarga.0.0 ... 10000.0 s
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Valores dos parâmetros para o controlo PID do processo.Conj1 processo PID40

O acionamento contém um único controlador PID ativo
para uso do processo, embora possam ser programados
e guardados dois conjuntos completos separados.

O primeiro conjunto é constituído pelos parâmetros
40.07…40.56*, o segundo conjunto é definido pelos parâ-
metros nogrupo41Conj2 processoPID. A fontedebinário
que define qual o conjunto usado é selecionada pelo
parâmetro 40.57 Sel conj1/conj2 PID

Ver a secção Controlo de Processo PID (página 71) , e os
diagramas da cadeia de controlo nas páginas 672 e 673.

*Os parâmetros restantes neste grupo são comuns para
ambos os conjuntos.

- / real32Apresenta a saídadocontroladordoprocessoPID. Consul-
tar o diagrama da cadeia de controlo na página 673.

Valor atual processo
PID

40.1

Este parâmetro é só de leitura. A unidade é selecionada
pelo parâmetro 40.12 Conj 1 seleção unid.

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Saída do controlador do processo PID-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

- / real32Apresentao valor do feedbackdoprocessoapósa seleção
da fonte, funçãomatemática (parâmetro 40.10 Conj 1 fun

Feedback valor atual40.2

feedback) e filtragem. Consultar o diagrama da cadeia de
controlo na página 672.

Este parâmetro é só de leitura. A unidade é selecionada
pelo parâmetro 40.12 Conj 1 seleção unid.

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Feedback processo.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

- / real32Exibe o valor de setpoint do processo PID após a seleção
da fonte, funçãomatemática (40.18Conj 1 função setpoint

Setpoint valor atual40.3

), limite e rampa. Consultar o diagrama da cadeia de con-
trolo na página 673.

Este parâmetro é só de leitura. A unidade é selecionada
pelo parâmetro 40.12 Conj 1 seleção unid.

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Setpoint para o controlador do processo PID.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

- / real32ApresentaodesviodoprocessoPID. Por defeito, este valor
é igual ao setpoint - feedback,masodesviopode ser inver-

Desvio valor atual40.4

tidopeloparâmetro40.31Conj 1desvio inversão.Consultar
o diagrama da cadeia de controlo na página 673.

Este parâmetro é só de leitura. A unidade é selecionada
pelo parâmetro 40.12 Conj 1 seleção unid.

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Desvio PID.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

- / real32Apresenta a saída de referência corrigida. Consultar o
diagrama da cadeia de controlo na página 673.

Valor atual saída
comp

40.5

Este parâmetro é só de leitura. A unidade é selecionada
pelo parâmetro 40.12 Conj 1 seleção unid.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Referência corrigida.-32768...32767 SemU-
nid
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- / uint16Apresentaa informaçãodeestadonocontrolodoprocesso
PID.

Palavra estado PID40.6

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = Controlo processo PID ativo.PID ativob0

1 = Setpoint processo PID bloqueado.Setpoint imóvelb1

1 = Saída controlador processo PID bloqueado.Saída imóvelb2

1 = Modo dormir ativo.Modo dormir PIDb3

1 = Impulso dormir ativo.Impulso dormirb4

1 = Função correção ativa.Modo compensb5

1 = Função deteção ativa.Modo seguimentob6

1 = Saída PID está a ser limitada pelo par 40.37 .Lim saída superiorb7

1 = Saída PID está a ser limitada pelo par 40.36.Lim saída inferiorb8

1 = Banda morta ativa (veja par. 40.39)Banda morta ativab9

0 = Conj 1 parâmetros em uso. 1 = Conj 2 parâmetros em
uso.

Ajustar PIDb10

Reservedb11

1 = Setpoint interno ativo (ver par 40.16…40.24)Setpoint interno ati-
vo

b12

Reservedb13…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Off / uint16Ativa/desativa o controlo processo PID. Ver também os
parâmetros 40.60 Conj 1 fonte ativação PID.

Conj 1modooper PID40.7

Nota: O controlo do processo PID está disponível apenas
emcontrolo externo; veja a secçãoControlo local vs. controlo
externo.

0Controlo processo PID inativo.Off

1Controlo processo PID ativo.On

2OcontroloprocessoPIDestáativoquandooacionamento
está a funcionar.

Oncomconvafuncio-
nar

AI1 escalada / uint32Seleciona a primeira fonte de feedback do processo. Con-
sultar o diagrama da cadeia de controlo na página 672.

Conj 1 fonte feedback
1

40.8

0Nenhum.Zero

112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalada

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalada

311.39 Ent freq 1 escalada.Ent freq escalada

51.7 Corrente motor.Corrente motor

61.14 Potência saída.Saída pot inu

71.10 Binário motor (página 138).Binário motor

1040.91 Feedback armazenamento dados (página 403).Feedback armaz da-
dos

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]
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Zero / uint32Seleciona a segunda fonte de feedback do processo.Conj 1 fonte feedback
2

40.9

Sobre as seleções, ver o parâmetro 40.8 Conj 1 fonte feed-
back 1.

In1 / uint16Define como é calculado o feedback de processo a partir
das duas fontes de feedback selecionadas pelos parâme-
tros 40.8 Conj 1 fonte feedback 1 e 40.9 Conj 1 fonte feed-
back 2 feedback2.

Conj 1 fun feedback40.10

0Fonte 1.In1

1Soma das fontes 1 e 2.In1+In2

2Fonte 2 subtraída da fonte 1.In1-In2

3Fonte 1 multiplicada por fonte 2.In1*In2

4Fonte 1 dividida por fonte 2.In1/In2

5A mais pequena das duas fontes.MIN(In1,In2)

6A maior das duas fontes.MAX(In1,In2)

7Média das duas fontes.MED(In1,In2)

8Raiz quadrada da fonte 1.sqrt(In1)

9Raiz quadrada de (fonte 1 – fonte 2).sqrt(In1-In2)

10Raiz quadrada de (fonte 1 + fonte 2).sqrt(In1+In2)

11Raiz quadrada da fonte 1 + a raiz quadrada da fonte 2.sqrt(In1)+sqrt(In2)

0.000 s / real32Define a constante de tempo de filtro para feedback de
processo.

Conj 1 tempo filtro
fdbk

40.11

1 = 1 s / 1000 = 1 sFeedback tempo de filtro.0.000 ... 30.000 s

% / uint16Define a unidade para os parâmetros 40.01…40.05,
40.21…40.24 e 40.47.

Conj 1 seleção unid40.12

7rpm.rpm

4%.%

3Hz.Hz

250Unidade 1definidapeloutilizadorOnomedaunidadepode
sereditadonaconsoladeprogramaçãoselecionandoMenu
- Ajustes - Editar textos.

PID util unid 1

100.00 SemUnid /
real32

Define, em conjunto com o parâmetro 40.15 Conj 1 base
saída, um fator de escala geral para a rede do controlo
processo PID.

Conj 1 base setpoint40.14

A escala pode ser usada quando, por exemplo, o setpoint
de processo é introduzido emHZ e a saída do controlador
PIDéusada comoumvalor rpmemcontrolode velocidade.
Neste caso, este parâmetro pode ser definido para 50 e o
parâmetro 40.15 para a velocidade nominal domotor a 50
Hz.

Com efeito, a saída do controlador PID = [40.15] quando
o desvio (setpoint - feedback) = [40.14] e [40.32] = 1.

Nota: A escala é baseada na relação entre 40.14 e 40.15. Por
exemplo, os valores 50 e 1500 produzem a mesma escala
que 1 e 30.
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1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Base setpoint do processo.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

1500.00; 1800.00 (
95.20 b0) SemUnid /
real32

Ver o parâmetro 40.14 Conj 1 base setpoint.Conj 1 base saída40.15

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Base saída controlador do processo PID.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

Setpoint interno /
uint32

Seleciona a primeira fonte do setpoint de processo PID.
Este setpoint está disponível no parâmetro 40.25 Conj 1
seleção setpoint como setpoint 1. Consultar o diagrama
da cadeia de controlo na página 672.

Conj 1 fonte setpoint
1

40.16

0Nenhum.Zero

13.1 Referência consola (página 144). Consulte a secção
Controlo local vs. controlo externo (página 23).

Consola de progra-
mação

2Setpoint interno. Veroparâmetro40.19Conj 1 sel1 setpoint
int.

Setpoint interno

312.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalada

412.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalada

822.80 Ref atual potencmotor (saída do potenciómetro do
motor).

Potenciómeromotor

1011.39 Ent freq 1 escalada.Ent freq escalada

2440.92 Arm dados Pto ajuste (página 403).Armaz dados Pto
ajuste

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Zero / uint32Seleciona a segunda fonte do setpoint de processo. Este
setpoint estádisponível noparâmetro40.25Conj 1 seleção
setpoint como setpoint 2.

Conj 1 fonte setpoint
2

40.17

Sobre as seleções, ver o parâmetro 40.16 Conj 1 fonte
setpoint 1.

In1 or In2 / uint16Seleciona uma funçãomatemática entre as fontes de set-
point selecionadas pelos parâmetros 40.16 Conj 1 fonte
setpoint 1 e 40.17 Conj 1 fonte setpoint 2.

Conj 1 função set-
point

40.18

0Nenhumafunçãomatemáticaaplicada.A fonteselecionada
pelo parâmetro 40.25 Conj 1 seleção setpoint é usada.

In1 or In2

1Soma das fontes 1 e 2.In1+In2

2Fonte 2 subtraída da fonte 1.In1-In2

3Fonte 1 multiplicada por fonte 2.In1*In2

4Fonte 1 dividida por fonte 2.In1/In2

5A mais pequena das duas fontes.MIN(In1,In2)

6A maior das duas fontes.MAX(In1,In2)

7Média das duas fontes.MED(In1,In2)

8Raiz quadrada da fonte 1.sqrt(In1)

9Raiz quadrada de (fonte 1 – fonte 2).sqrt(In1-In2)

10Raiz quadrada de (fonte 1 + fonte 2).sqrt(In1+In2)

11Raiz quadrada da fonte 1 + a raiz quadrada da fonte 2.sqrt(In1)+sqrt(In2)

Parâmetros 393



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Não selecionado /
uint32

Seleciona, em conjunto com40.20 Conj 1 sel2 setpoint int,
o setpoint interno entre as predefinições definidas pelos
parâmetros 40.21…40.24.

Conj 1 sel1 setpoint
int

40.19

Setpoint
predefinido ativo

Fonte definida
pelo par. 40.20

Fonte definida
pelo par. 40.19

1 (par. 40.21)00

2 (par. 40.22)01

3 (par. 40.23)10

4 (par. 40.24)11

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Seleciona, em conjunto com 40.19 Conj 1 sel1 setpoint int,
o setpoint interno entre as predefinições definidas pelos
parâmetros40.21…40.24. Ver a tabela em40.19Conj 1 sel1
setpoint int.

Conj 1 sel2 setpoint
int

40.20

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

- / real32Predefinição setpoint processo 1. Ver o parâmetro 40.19
Conj 1 sel1 setpoint int.

Conj 1 setpoint int 140.21

A unidade é selecionada pelo parâmetro 40.12 Conj 1 se-
leção unid.

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Predefinição setpoint processo 1.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

- / real32Predefinição setpoint processo 2. Ver o parâmetro 40.19
Conj 1 sel1 setpoint int.

Conj 1 setpoint int 240.22

A unidade é selecionada pelo parâmetro 40.12 Conj 1 se-
leção unid.

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Predefinição setpoint processo 2.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

- / real32Predefinição setpoint processo 3. Ver o parâmetro 40.19
Conj 1 sel1 setpoint int.

Conj 1 setpoint int 340.23

A unidade é selecionada pelo parâmetro 40.12 Conj 1 se-
leção unid.

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Predefinição setpoint processo 3.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

- / real32Predefinição setpoint processo 4. Ver o parâmetro 40.19
Conj 1 sel1 setpoint int.

Conj 1 setpoint int 440.24

A unidade é selecionada pelo parâmetro 40.12 Conj 1 se-
leção unid.

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Predefinição setpoint processo 4.-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

Setpoint fonte 1 /
uint32

Configura a seleção entre as fontes de setpoint 1 (40.16)
e 2 (40.17).

Conj 1 seleção set-
point

40.25

Esteparâmetroéefetivoapenasquandooparâmetro40.18
Conj 1 função setpoint é definido para In1 or In2.

0 = Fonte setpoint 1

1 = Fonte setpoint 2

00.Setpoint fonte 1

11.Setpoint fonte 2

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.00SemUnid / real32Define o limite mínimo para o setpoint do controlador
processo PID.

Conj 1 setpoint min40.26

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Limite mínimo para o setpoint do controlador processo
PID.

-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

32767.00 SemUnid /
real32

Define o limite máximo para o setpoint do controlador
processo PID.

Conj 1 setpoint max40.27

1 = 1 SemUnid / 100 =
1 SemUnid

Limite máximo para o setpoint do controlador processo
PID.

-32768.00 ... 32767.00
SemUnid

0.0 s / real32Define o tempo mínimo que demora ao setpoint subir de
0% para 100%.

Conj 1 tp aum set-
point

40.28
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

1 = 1 s / 10 = 1 sTempo de subida setpoint.0.0 ... 1800.0 s

0.0 s / real32Define o tempo mínimo que demora ao setpoint descer
de 100% para 0%.

Conj 1 tp dim set-
point

40.29

1 = 1 s / 10 = 1 sTempo de descida setpoint.0.0 ... 1800.0 s

Não selecionado /
uint32

Bloqueia ou define uma fonte que pode ser usada para
bloquear o setpoint do controlador de processo PID. Esta
característica é útil quando a referência é baseada num
feedback de processo ligado a uma entrada analógica e o
sensor deve ser intervencionado sem parar o processo.

Conj 1 imob stpt ati-
va

40.30

1 = Setpoint controlador processo PID bloqueado.

Ver também o parâmetro 40.38 Conj 1 imob saída ativa.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Ref - Fbk / uint32Inverte a entrada do controlador do processo PID.Conj 1 desvio in-
versão

40.31

0 = Desvio não invertido (Desvio = Setpoint - Feedback)

1 = Desvio invertido (Desvio = Feedback - Setpoint)

Consulte ainda a secção Controlo de Processo PID (pági-
na 71).

00.Ref - Fbk

11.Fbk - Ref

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

1.00 SemUnid / real32Define o ganho para o controlador PID de processo. Ver o
parâmetro 40.33 Conj 1 tempo integ.

Conj 1 ganho40.32

100 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Ganho para o controlador PID.0.10 ... 100.00 SemU-
nid
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

60.0 s / real32Define o tempo de integração para o controlador PID de
processo.

Conj 1 tempo integ40.33

Este tempo deve ser definido para a mesma ordem de
magnitude do tempo de reação do processo a ser contro-
lado, ou ocorrerá instabilidade.

Erro/Saída controlador

Tempo
Ti

I

O

G x I

G x I

I = entrada controlador (erro)

O = saída controlador

G = ganho

Ti = tempo integração

Nota: Ajustar este valor para 0 desativa a parte “I”, sintoni-
zando o controlador PID para um controlador PD.

1 = 1 s / 10 = 1 sTempo de integração.0.0 ... 32767.0 s

0.000 s / real32Define tempodederivaçãodocontroladorPIDdeprocesso.
A componente derivativa na saída do controlador é calcu-
lada com base em dois valores de erro consecutivos (EK-1
and EK) de acordo com a fórmula seguinte:

Conj 1 tempo deriv40.34

TEMPO DERIV PID × (EK - EK-1)/TS, onde

TS = 2 ms tempo de amostragem

E = Erro = Referência processo - feedback processo.

1000 = 1 s / 1000 = 1 sTempo de derivação.0.000 ... 10.000 s
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

0.0 s / real32Define a constante de tempodo filtro de 1polo usadopara
filtrar o componente derivativo do controlador PID de
processo.

Conj 1 deriv tempo
filt

40.35

Sinal não filtrado

Sinal filtrado

Tempo
T

100

63

%

O = I × (1 - e-t/T)

I = entrada de filtro (passo)

O = saída de filtro

t = tempo

T = constante tempo de filtro

10 = 1 s / 10 = 1 sConstante de tempo de filtro0.0 ... 10.0 s

0.0 SemUnid / real32Define o limite mínimo para a saída do controlador de
processo PID. Usando os limites mínimo e máximo, é
possível restringir a gama de operação.

Conj 1 saída min40.36

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Limite mínimo para a saída do controlador de processo
PID.

-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

1500.0; 1800.0 ( 95.20
b0) SemUnid / real32

Define o limite máximo para a saída do controlador de
processo PID. Ver o parâmetro 40.36 Conj 1 saída min.

Conj 1 saída max40.37

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Limite máximo para a saída do controlador de processo
PID.

-32768.0 ... 32767.0
SemUnid

Não selecionado /
uint32

Bloqueia (ou define a fonte que pode ser usada para blo-
quear) a saída do controlador de processo PID,mantendo
a saída no valor em que se encontrava antes do bloqueio
ter sido ativado. Esta característica pode ser usada quan-
do, por exemplo, um sensor que forneça feedback de pro-
cesso deva ser intervencionado sem parar o processo.

Conj 1 imob saída ati-
va

40.38

1 = Saída controlador processo PID bloqueada

Ver também o parâmetro 40.30 Conj 1 imob stpt ativa.

0Saída controlador processo PID não bloqueada.Não selecionado

1Saída do controlador do processo PID bloqueada.Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.0 SemUnid / real32Define a banda morta em torno do setpoint. Sempre que
o feedbackdeprocesso entra abandamorta, o temporiza-
dor de atraso arranca. Se o feedback permanecer dentro
da banda morta durante mais tempo que o atraso (40.40
Conj 1 atr banda des), a saída do controlador PID é imobi-
lizada. A operação normal é retomada depois do valor de
feedback deixar a banda morta.

Conj 1 gama band
des

40.39

40.39 Gama
banda morta

conj1

40.40 Atraso banda morta conj1

Setpoint

Feedback

Saída
controlador PID

Saída controlador
PID bloqueada

Tempo

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Gama banda morta.0.0 ... 32767.0 SemU-
nid

0.0 s / real32Atraso para a banda morta. Ver o parâmetro 40.39 Conj 1
gama band des

Conj 1 atr banda des40.40

1 = 1 s / 10 = 1 sAtraso para a área da banda morta.0.0 ... 3600.0 s

Não / uint16Seleciona o modo da função dormir.Conj 1 modo dormir40.41

Consulte ainda a secção Controlo de Processo PID (pági-
na 71).

0Função dormir desativada.Não

1A saída do controlador PID é comparada ao valor de 40.43
Conj 1 nível dormir.

Interno

Se a saída do controlador PID permanecer abaixo do nível
dormir mais tempo que o atraso dormir (40.44 Conj 1
atraso dormir), o acionamento entra no modo dormir.

Os parâmetros 40.44…40.48 estão em vigor.

2A função dormir é ativada pela fonte selecionada pelo
parâmetro 40.42 Conj 1 ativar dormir.

Externo

Os parâmetros 40.44…40.46 e 40.48 estão em vigor.

Não selecionado /
uint32

Define uma fonte que pode ser usada para ativar a função
dormir PIDquandooparâmetro 40.41 Conj 1mododormir
é ajustado para Externo.

Conj 1 ativar dormir40.42

0 = Função dormir desativada

1 = Função dormir ativada

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2
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Seleção

Nr.

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.0 SemUnid / real32Define o limite de início para a função dormir quando o
parâmetro40.41Conj 1mododormir é ajustadopara Inter-
no.

Conj 1 nível dormir40.43

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Nível início dormir.0.0 ... 32767.0 SemU-
nid

60.0 s / real32Defines umatraso antesda funçãodormir ficar ativa, para
prevenir a perturbação do dormir.

Conj 1 atraso dormir40.44

O temporizador de atraso arranca quando a condição
dormir selecionada pelo parâmetro 40.41 Conj 1 modo
dormir se tornar verdadeira e rearma se a condição se
tornar falsa.

1 = 1 s / 10 = 1 sAtraso início dormir.0.0 ... 3600.0 s

0.0 s / real32Define um tempo de impulso para o passo de impulso
dormir. Ver o parâmetro 40.46 Conj 1 passo imp dor.

Conj 1 imp temp
dorm

40.45

1 = 1 s / 10 = 1 sTempo impulso dormir.0.0 ... 3600.0 s

0.0 SemUnid / real32Quando o acionamento está a entrar no modo dormir, o
setpoint do processo á aumentado por este valor para o
tempo definido pelo parâmetro 40.45 Conj 1 imp temp
dorm.

Conj 1 passo imp dor40.46

Se ativo, o impulso dormir é cancelado quando o aciona-
mento ativa.

1 = 1 SemUnid / 10 = 1
SemUnid

Passo impulso dormir.0.0 ... 32767.0 SemU-
nid

- / real32Quando40.41 Conj 1mododormir é definidopara Interno,
esteparâmetrodefineonível deacordar comodesvioentre
o setpoint e o feedback do processo. A unidade é selecio-
nada pelo parâmetro 40.12 Conj 1 seleção unid.

Conj 1 desvio acordar40.47

Quandoodesvio excedeo valor desteparâmetro eperma-
nece aí durante o atraso de acordar (40.48 Conj 1 atraso
acordar), o acionamento acorda.

Ver também o parâmetro 40.31 Conj 1 desvio inversão.

1 = 1 bar/Pa/psi / 100
= 1 bar/Pa/psi

Nível acordar (como desvio entre setpoint e feedback do
processo).

-32768.00 ... 32767.00
bar/Pa/psi

0.50 s / real32Define um atraso para acordar para a função dormir para
prevenir a perturbação do acordar. Ver o parâmetro 40.47
Conj 1 desvio acordar.

Conj 1 atraso acordar40.48

O temporizador do atraso iniciar quando o desvio excede
o nível de acordar (40.47 Conj 1 desvio acordar) e rearma
se o desvio cair abaixo do nível de acordar.

1 = 1 s / 100 = 1 sAtraso acordar.0.00 ... 60.00 s
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FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Não selecionado /
uint32

Ativa (ouselecionauma fontequeativa) omodoseguimen-
to. Emmodo seguimento, o valor selecionado pelo parâ-
metro 40.50 Conj 1 sel ref segu é substituído pela saída
do controlador PID. Consulte ainda a secção Controlo de
Processo PID (página 71).

Conj 1 modo seguim40.49

1 = Modo deteção ativo

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Zero / uint32Seleciona a fonte do valor para o modo deteção. Ver o
parâmetro 40.49 Conj 1 modo seguim.

Conj 1 sel ref segu40.50

0Nenhum.Zero

112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalada

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalada

33.5 FB A referência 1 (página 144).FB A ref1

43.6 FB A referência 2 (página 144).FB A ref2

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Off / uint16Ativa a função de correção e seleciona entre a correção
direta e proporcional (ou uma combinação da mesma).
Com a correção, é possível aplicar um fator de correção
coma referência do acionamento (setpoint). A saída após
correção está disponível comoparâmetro 40.5 Valor atual
saída comp.

Conj 1 modo com-
pens

40.51

Consultar odiagramada cadeia de controlo napágina 673.

0Função de correção inativa.Off

1Função de correção ativa. O fator de correção é relativo à
velocidademáxima, binário ou frequência; a seleção entre
estes é feita pelo parâmetro 40.52 Conj 1 sel compens.

Direto

2Função de correção ativa. O fator de correção é relativo à
referência selecionada pelo parâmetro 40.53 Conj 1 apont
ref comp.

Proporcional

3Função de correção ativa. O fator de correção é uma
combinação de ambos os modos Direto e Proporcional;
as proporções de cada um são definidas pelo parâmetro
40.54 Conj 1 mist comp

Combinado

Binário / uint16Seleciona se a correção é usada para corrigir a referência
de velocidade, binário ou frequência.

Conj 1 sel compens40.52
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1Referência de correção de binário.Binário

2Correção de referência de velocidade.Velocidade

3Referência de correção de frequência.Frequência

Zero / uint32Seleciona a fonte do sinal para a referência de correção.Conj 1 apont ref
comp

40.53

0Nenhum.Zero

112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalada

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalada

33.5 FB A referência 1 (página 144).FB A ref1

43.6 FB A referência 2 (página 144).FB A ref2

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

0.000 SemUnid /
real32

Quandooparâmetro40.51Conj 1modocompens é ajusta-
doparaCombinado, defineoefeitodas fontesde correção
direta e proporcional no fator de correção final.

Conj 1 mist comp40.54

0.000 = 100% proporcional

0.500 = 50% proporcional, 50% direto

1.000 = 100% direto

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Trim mix.0.000 ... 1.000 SemU-
nid

1.000 SemUnid /
real32

Define omultiplicador para o fator de correção. Este valor
é multiplicado pelo resultado do parâmetro 40.51 Conj 1
modo compens.

Conj 1 ajust compens40.55

Consequentemente, o resultado damultiplicação é usado
para multiplicar o resultado do parâmetro 40.56 Conj 1
fonte correção.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Multiplicador do fator de correção.-100.000 ... 100.000
SemUnid

Ref PID / uint16Seleciona a referência a ser corrigida.Conj 1 fonte correção40.56

1Setpoint PID.Ref PID

2Saída controlador PID.Saída PID

Não selecionado /
uint32

Seleciona a fonte que determina se é usado o conj1 de
parâmetros do processo PID (parâmetros 40.07…40.56)
ou o conj2 (grupo 41 Conj2 processo PID) .

Sel conj1/conj2 PID40.57

0 = Conjunto 1 parâmetros processo PID em uso

1 = Conjunto 2 parâmetros processo PID em uso

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6
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10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

On / uint32Define uma fontequeativa/desativa o controlodoproces-
so PID.

Conj 1 fonte ativação
PID

40.60

Ver também os parâmetros 40.7 Conj 1 modo oper PID.

0 = Controlo processo PID desativado.

1 = Controlo processo PID ativado.

00.Off

11.On

2O controlo do processo PID é desativado quando em local
de controlo externo

Seguir seleção
Ext1/Ext2

EXT1 ativa, e é ativadaquandoem local de controlo externo

EXT2 ativa.

Ver também o parâmetro 19.11 Seleção Ext1/Ext2.

3Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

4Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

5Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

6Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

7Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

8Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

11Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

12Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.00SemUnid / real32Parâmetro de armazenamento para receber um valor de
feedback do processo, por exemplo, através da interface
de fieldbus integrada.

Feedback armazena-
mento dados

40.91

O valor pode ser enviadopara o acionamento comodados
deE/SModbus.Definir oparâmetrode seleçãodedestino
desses dados específicos (58.101…58.124) para Feedback
armaz dados. Em 40.8 Conj 1 fonte feedback 1 (ou 40.9
Conj 1 fonte feedback2), selecionarFeedbackarmazdados.

100 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Parâmetrodearmazenamentopara feedbackdoprocesso.-327.68 ... 327.67 Se-
mUnid

0.00SemUnid / real32Parâmetro de armazenamento para receber um valor do
setpoint do processo, por ex., através da interface de
fieldbus integrada.

ArmdadosPtoajuste40.92

O valor pode ser enviadopara o acionamento comodados
deE/SModbus.Definir oparâmetrode seleçãodedestino
desses dados específicos (58.101…58.124) para Armaz
dados Pto ajuste. Em 40.16 Conj 1 fonte setpoint 1 (ou
40.17 Conj 1 fonte setpoint 2), selecionar Armaz dados Pto
ajuste.

100 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Parâmetrodearmazenamentopara setpointdoprocesso.-327.68 ... 327.67 Se-
mUnid
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Um segundo conjunto de valores de parâmetros para
controlo do processo PID.

Conj2 processo PID41

Aseleção entre este conjunto eoprimeiro conjunto (grupo
de parâmetros 40 Conj1 processo PID) é feita pelos parâ-
metro 40.57 Sel conj1/conj2 PID.

Consultar a secção Controlo de Processo PID (página 71).
Ver também os parâmetros 40.01…40.06, 40.91, 40.92, e
os diagramas da rede de controlo nas páginas 672 e 673.

Off / uint16Ver também os parâmetros 40.7 Conj 1 modo oper PID.Conj 2modooperPID41.7

AI1 escalada / uint32Ver o parâmetro 40.8 Conj 1 fonte feedback 1.Conj 2 fonte feedbk 141.8

Zero / uint32Ver o parâmetro 40.9 Conj 1 fonte feedback 2.Conj 2 fonte feedbk 241.9

In1 / uint16Ver o parâmetro 40.10 Conj 1 fun feedback.Conj 2 fun feedback41.10

- / real32Ver o parâmetro 40.11 Conj 1 tempo filtro fdbk.Conj 2 temp filtro
fdbk

41.11

% / uint16Define a unidade para os parâmetros 41.21…41.24 e 41.47.Conj 2 sel unidade41.12

7rpm.rpm

4%.%

3Hz.Hz

249Unidade2definidapeloutilizadorOnomedaunidadepode
sereditadonaconsoladeprogramaçãoselecionandoMenu
- Ajustes - Editar textos.

PID util unid 2

- / real32Ver o parâmetro 40.14 Conj 1 base setpoint.Conj 2 escala set-
point

41.14

- / real32Ver o parâmetro 40.15 Conj 1 base saída.Conj 2 escala saída41.15

Setpoint interno /
uint32

Ver o parâmetro 40.16 Conj 1 fonte setpoint 1.Conj 2 fonte setpoint
1

41.16

Zero / uint32Ver o parâmetro 40.17 Conj 1 fonte setpoint 2.Conj 2 fonte setpoint
2

41.17

In1 or In2 / uint16Ver o parâmetro 40.18 Conj 1 função setpoint.Conj 2 função set-
point

41.18

Não selecionado /
uint32

Ver o parâmetro 40.19 Conj 1 sel1 setpoint int.Conj 2 setpoint int 141.19

Não selecionado /
uint32

Ver o parâmetro 40.20 Conj 1 sel2 setpoint int.Conj 2 setpoint int 241.20

- / real32Ver o parâmetro 40.21 Conj 1 setpoint int 1.Conj 2 setpoint int 141.21

- / real32Ver o parâmetro 40.22 Conj 1 setpoint int 2.Conj 2 setpoint int 241.22

- / real32Ver o parâmetro 40.23 Conj 1 setpoint int 3.Conj 2 setpoint int 341.23

- / real32Ver o parâmetro 40.24 Conj 1 setpoint int 4.Conj 2 setpoint int 441.24

Setpoint fonte 1 /
uint32

Ver o parâmetro 40.25 Conj 1 seleção setpoint.Conj 2 seleção set-
point

41.25

- / real32Ver o parâmetro 40.26 Conj 1 setpoint min.Conj 2 setpoint min41.26

- / real32Ver o parâmetro 40.27 Conj 1 setpoint max.Conj 2 setpoint max41.27
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- / real32Ver o parâmetro 40.28 Conj 1 tp aum setpoint.Conj 2 temp aum
setpt

41.28

- / real32Ver o parâmetro 40.29 Conj 1 tp dim setpoint.Conj 2 temp dim
setpt

41.29

Não selecionado /
uint32

Ver o parâmetro 40.30 Conj 1 imob stpt ativa.Conj 2 imob setpt
ativa

41.30

Ref - Fbk / uint32Ver o parâmetro 40.31 Conj 1 desvio inversão.Conj 2 desvio in-
versão

41.31

- / real32Ver o parâmetro 40.32 Conj 1 ganho.Conj 2 ganho41.32

- / real32Ver o parâmetro 40.33 Conj 1 tempo integ.Conj 2 tempo integ41.33

- / real32Ver o parâmetro 40.34 Conj 1 tempo deriv.Conj 2 tempo deriv41.34

- / real32Ver o parâmetro 40.35 Conj 1 deriv tempo filt.Conj 2 deriv temp filt41.35

- / real32Ver o parâmetro 40.36 Conj 1 saída min.Conj 2 saída min41.36

- / real32Ver o parâmetro 40.37 Conj 1 saída max.Conj 2 saída max41.37

Não selecionado /
uint32

Ver o parâmetro 40.38 Conj 1 imob saída ativa.Conj 2 imob saída
ativa

41.38

- / real32Ver o parâmetro 40.39 Conj 1 gama band desConj 2 gama band
des

41.39

- / real32Ver o parâmetro 40.40 Conj 1 atr banda desConj 2 atrasbanddes41.40

Não / uint16Ver o parâmetro 40.41 Conj 1 modo dormir.Conj 2 modo dormir41.41

Não selecionado /
uint32

Ver o parâmetro 40.42 Conj 1 ativar dormir.Conj 2 ativar dormir41.42

- / real32Ver o parâmetro 40.43 Conj 1 nível dormir.Conj 2 nível dormir41.43

- / real32Ver o parâmetro 40.44 Conj 1 atraso dormir.Conj 2 atraso dormir41.44

- / real32Ver o parâmetro 40.45 Conj 1 imp temp dorm.Conj 2 imp tempo
dorm

41.45

- / real32Ver o parâmetro 40.46 Conj 1 passo imp dor.Conj 2 passo imp
dorm

41.46

- / real32Ver o parâmetro 40.47 Conj 1 desvio acordar.Conj 2desvio acordar41.47

- / real32Ver o parâmetro 40.48 Conj 1 atraso acordar.Conj 2 atraso acordar41.48

Não selecionado /
uint32

Ver o parâmetro 40.49 Conj 1 modo seguim.Conj 2 modo seguim41.49

Zero / uint32Ver o parâmetro 40.50 Conj 1 sel ref segu.Conj 2 sel ref seguim41.50

Off / uint16Ver o parâmetro 40.51 Conj 1 modo compens.Conj 2 modo com-
pens

41.51

Binário / uint16Ver o parâmetro 40.52 Conj 1 sel compens.Conj 2 sel compens41.52

Zero / uint32Ver o parâmetro 40.53 Conj 1 apont ref comp.Conj 2 apont ref
comp

41.53

- / real32Ver o parâmetro 40.54 Conj 1 mist comp.Conj 2 mist comp41.54

- / real32Ver o parâmetro 40.55 Conj 1 ajust compens.Conj 2 ajustar comp41.55

Ref PID / uint16Ver o parâmetro 40.56 Conj 1 fonte correção.Conj 2 fonte correção41.56
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On / uint32Ver o parâmetro 40.60 Conj 1 fonte ativação PID.Conj 2 fonte ativação
PID

41.60
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Ajustes para o chopper de travagem interno.Chopper travagem43

Consulte ainda a secção Controlo tensão CC (página 80).

- / real32Exibe a temperatura estimadada resistência de travagem,
ou como fechar a resistência de travagem quando está
demasiado quente.

Temp resist trava-
gem

43.1

O valor é apresentado em percentagem onde 100% é a
temperatura eventual que a resistência atingiria quando
carregada tempo suficientemente com a sua capacidade
máxima de carga nominal (43.9 Pmax cont resist trava-
gem).

O cálculo da temperatura é baseado nos valores dos
parâmetros 43.08, 43.09 e 43.10, e no pressuposto de que
a resistência é instalada de acordo com as instruções do
fabricante (ie. a resistência arrefece como esperado)

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 percentagem /
1000 = 1 percentagem

Temperatura estimada da resistência de travagem.0.0 ... 120.0 percenta-
gem

Desativado / uint16Ativa o controlo do chopper de travagem e seleciona o
método de proteção contra sobrecarga da resistência de
travagem (cálculo ou medição).

Chopper travagem
ativo

43.6

Nota: Antes de ativar o controlo do chopper de travagem,
verificar se
• Está ligada uma resistência de travagem,
• O controlo de sobretensão está desligado (parâmetro

30.30 Controlo sobretensão), e
• A gama de tensão de alimentação (parâmetro 95.1

Tensão alimentação) foi selecionada corretamente.

0Controlo do chopper de travagem desativado.Desativado

1Controlo do chopper de travagem ativado com proteção
de sobrecarga da resistência baseado nummodelo térmi-

Ativado commodelo
térmico

co. Se selecionar isto, tambémdeve especificar os valores
necessários para o modelo, ie. parâmetros 43.08…43.12.
Ver a ficha técnica da resistência.

2Controlo do chopper de travagem ativado sem proteção
da resistência de travagembaseadanummodelo térmico.

Ativado semmodelo
térmico

O ajuste pode ser usado, por exemplo, se a resistência
estiver equipada com um disjuntor de circuito térmico li-
gadoparapararoacionamentosea resistência sobreaque-
cer.

Antes de usar este ajuste, assegurar que o controlo de
sobretensão está desligado (parâmetro 30.30 Controlo
sobretensão).
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3O chopper de travagem começa a conduzir a 100% da lar-
gura de impulso sempre que

Proteção pico sobre-
tensão

• A tensão CC excede o limite de falha de sobretensão
(aplica-se uma histerese), e

• Oacionamentonãoestáamodular (porexemplo,durante
uma paragem por inércia).

A proteção contra sobrecargada resistência baseadanum
modelo térmico não está ativa.

Este ajuste é destinado para situações onde
• O chopper de travagem não é necessário para o tempo

de execução da operação, ie. para dissipar a energia de
inércia do motor.

• Omotor consegueguardarumaquantidadeconsiderável
de energia magnética nos seus enrolamentos, e

• O motor pode, de forma deliberada ou inadvertida, ser
parado por inércia.

Nestas condições, omotor descarregaria potencialmente
energia magnética suficiente para o acionamento para
provocar danos.

Paraprotegeroacionamento, o chopperde travagempode
ser usado com uma pequena resistência dimensionada
apenasparamanusear aenergiamagnética (nãoaenergia
de inércia) do motor.

On / uint32Seleciona a fonte para o controlo rápido de on/off do
chopper de travagem.

Temp func chop trav
ativo

43.7

0=Os impulsos IGBTdochopperde travagemsãodesliga-
dos

1 = Permitida modulação IGBT do chopper de travagem
normal.

Este parâmetro pode ser usado para ativar a operação do
chopper apenasquando falta a alimentaçãodeumaciona-
mento com uma unidade de alimentação regenerativa.

00.Off

11.On

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0 s / real32Define a constantede tempo térmicaparaomodelo térmi-
co da resistência de travagem.

TC térm resist trava-
gem

43.8

1 = 1 s / 1 = 1 sConstante de tempo térmico da resistência de travagem,
ie. o tempo nominal para atingir 63% da temperatura.

0...10000 s

0.00 kW / real32Defineacargacontínuamáximada resistênciade travagem
que iráeventualmenteaumentara temperaturada resistên-
cia até ao valor máximo permitido (= capacidade de dissi-
pação de calor contínua da resistência em kW), mas não
acima do mesmo. O valor é usado na proteção de sobre-
carga da resistência com base no modelo térmico. Ver o
parâmetro 43.6 Chopper travagem ativo, e ficha técnica
da resistência de travagem.

Pmax cont resist tra-
vagem

43.9

1 = 1 kW / 1 = 1 kWCarga contínua máxima da resistência de travagem.0.00 ... 10000.00 kW

0.0 Ohm / real32Define o valor de resistência da resistência de travagem.
O valor é usado na proteção do chopper de travagem com
base no modelo térmico. Ver o parâmetro 43.6 Chopper
travagem ativo.

Resist travagem43.10
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1 = 1 Ohm / 1 = 1 OhmValor de resistência da resistência de travagem.0.0 ... 1000.0 Ohm

105 percentagem /
real32

Seleciona o limite de falha para a proteção da resistência
de travagemcombasenomodelo térmico.Veroparâmetro
43.6 Chopper travagemativo. Quandoo limite é excedido,
o acionamento dispara a falha 7183 Excesso temperatura
RT.

Limite falha resist
travagem

43.11

O valor é apresentado em percentagem da temperatura
que a resistência atingequando carregada comapotência
definida pelo parâmetro 43.9 Pmax cont resist travagem.

1 = 1percentagem/1=
1 percentagem

Limitede falhade temperaturada resistênciade travagem.0...150 percentagem

95 percentagem /
real32

Seleciona o limite de aviso para a proteção da resistência
de travagemcombasenomodelo térmico.Veroparâmetro
43.6 Chopper travagemativo. Quandoo limite é excedido,
o acionamento gera um aviso A793 Excesso temperatura
RT.

Limite aviso resist
travagem

43.12

O valor é apresentado em percentagem da temperatura
que a resistência atingequando carregada comapotência
definida pelo parâmetro 43.9 Pmax cont resist travagem.

1 = 1percentagem/1=
1 percentagem

Limitedeavisoda temperaturada resistênciade travagem.0...150 percentagem
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Configuração do controlo do travão mecânico.Controlo travão
mecânico

44

Consulte tambémasecçãoControlo de travagemmecâni-
ca (página 75).

- / uint16Apresenta a palavra de estado de controlo do travão
mecânico.

Estado ctrl travão44.1

Este parâmetro é apenas de leitura.

Comando de abertura/fecho para atuador do travão (0 =
fechar, 1 = abrir).

Comando abertob0

Liga este bit à saída pretendida.

1 = Binário de abertura pedidopela lógica do acionamentoAbrir pedido bináriob1

1 = Paragem pedida pela lógica do acionamentoManter ped paragemb2

1 = Diminuição da rampa para zero pedida pela lógica do
acionamento

Rampa p/paragb3

1 = Controlo de travão ativoAtivadob4

1 = Lógica controlo travão no estado TRAVÃO FECHADO.Fechadob5

Consulte tambémasecçãoControlo de travagemmecâni-
ca (página 75).

1 = Lógica controlo de travagem no estado ABERTURA
TRAVÃO.

A abrirb6

Consultar a secçãoControlo de travagemmecânica (pági-
na 75).

1 = Lógica controlo travão no estado TRAVÃO ABERTO.Abrirb7

Consultar a secçãoControlo de travagemmecânica (pági-
na 75).

1 = Lógica controlo travão no estado FECHO TRAVÃO.A fecharb8

Consultar a secçãoControlo de travagemmecânica (pági-
na 75).

Reservedb9…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / real32Exibeobinário (empercentagem)nomomentodocoman-
do anterior de fecho do travão.

Memória bin travão44.2

Este valor pode ser usado como uma referência par ao
binário de abertura do travão. Ver os parâmetros 44.9
Fonte bin abert travão e 44.10 Binário abert travão.

Uma tempo de filtro para este valor é definido usando
44.21 Memória de torque do freio de tempo de filtro.

- / 10 = 1 percentagemBinário no fecho do travão. Para escala 16-bit, ver parâme-
tro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

- / real32Apresenta o binário de abertura do travão atualmente
ativo. Ver os parâmetros 44.9 Fonte bin abert travão e
44.10 Binário abert travão.

Ref bin abert travão44.3

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemBináriodeaberturado travãoatualmenteativo. Para escala
16-bit, ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem
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Não selecionado /
uint32

Ativa/desativa (ouselecionaumafontequeativa/desativa)
a lógica de controlo do travão mecânico.

Controlo travão ativo44.6

0 = Controlo travagem inativo

1 = Controlo travagem ativo

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Sem reconhecimento
/ uint32

Ativa/desativa (ou seleciona uma fonte para) a supervisão
doestadode abertura/fechodo travão (reconhecimento).

Seleção reconh
travão

44.7

Quando é detetado um erro no controlo de travagem,
(estado inesperadodosinal de reconhecimento), o aciona-
mento reage como definido pelo parâmetro 44.17 Função
falha travão.

0 = Travão fechado

1 = Travão aberto

00.Off

11.On

2Supervisão de abertura/fecho do travão desativada.Semreconhecimento

3Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

4Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

5Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

6Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

7Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

8Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

11Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

12Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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0.00 s / real32Define o atrasododa abertura do travão, ie. o atraso entre
o comando de abertura do travão interno e a ativação do
controlo de velocidade do motor. O temporizador de
atraso inicia quando o acionamento tiver magnetizado o
motor e aumentado a referência de binário domotor para
o nível pretendido para libertar o travão (parâmetro 44.3
Ref bin abert travão). Em simultâneo com o arranque do
temporizador, a lógica do controlo do travão energiza a
saída do controlo de travagem e o travão começa a abrir.

Atraso abert travão44.8

Ajusta este parâmetro para o valor do atraso de abertura
mecânica especificado pelo fabricante do travão.

100 = 1 s / 100 = 1 sAtraso abertura do travão.0.00 ... 5.00 s

Binário abertura
travão / uint32

Define uma fonte que é usada como uma referência de
binário de abertura do travão, se

Fonte bin abert
travão

44.9

• o seu valor absoluto for superior ao ajuste doparâmetro
44.10 Binário abert travão, e

• o seu sinal for igual ao do ajuste de 44.10 Binário abert
travão.

Ver o parâmetro 44.10 Binário abert travão.

0Zero.Zero

112.12 Valor escalado AI1 (página 196).AI1 escalada

212.22 Valor escalado AI2 (página 198).AI2 escalada

33.5 FB A referência 1 (página 144).FBA ref1

43.6 FB A referência 2 (página 144).FBA ref2

7Parâmetro 44.2 Memória bin travão.Memória binário tra-
vagem

8Parâmetro 44.10 Binário abert travão.Binário abertura
travão

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

0.0 percentagem /
real32

Define o sinal (ie. sentido de rotação) e o valor mínimo
absoluto do binário de abertura do travão (binário do
motor requerido na abertura do travão em percentagem
do binário nominal do motor).

Binário abert travão44.10

O valor da fonte selecionada pelo parâmetro 44.9 Fonte
bin abert travão é usado como binário de abertura do
travão apenas se tiver o mesmo sinal do parâmetro e um
valor absoluto maior.

Nota: Este parâmetro não é efetivo emmodo de controlo
escalar do motor.

- / 10 = 1 percentagemBináriomínimona libertaçãodo travão. Para escala 16-bit,
ver parâmetro 46.3.

-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

Não selecionado /
uint32

Seleciona uma fonte que previne a abertura do travão.

0 = Operação normal do travão

Manter travão fech44.11

1 = Mantém travão fechado

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

00Não selecionado
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11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Seleciona a fontepara umsinal externodepedidode fecho
do travão.

Pedido fecho travão44.12

Quando ligado, o sinal ultrapassa a lógica externa e fecha
o travão.

0 =Operação normal/Nenhumsinal externo de fecho liga-
do

1 = Fechar travão

Nota:
• Numa aplicação de arco aberto (sem codificador), se o

travão for mantido fechado por um pedido de fecho de
travão contra um acionamento emmodulação durante
mais de 5 segundos, o travão é forçado a fechar e o
acionamento dispara uma falha 71A5 Abert trav mec n
perm.

• Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

0.00 s / real32Define um atraso entre um comando de fecho (ou seja,
quando a saída de controlo do travão é desenergizada
quando o acionamento deixa de modular. Isto é para
manter o motor ativo e controlado até o travão fechar.

Atraso fecho travão44.13

Definir este parâmetro igual ao valor especificado pelo
fabricantedo travãocomoo tempode reposiçãomecânica
do travão.
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100 = 1 s / 100 = 1 sAtraso fecho de travão.0.00 ... 60.00 s

10.00 rpm / real32Define a velocidade de fecho do travão como um valor
absoluto.

Nível fecho travão44.14

Depois da velocidade do motor permanecer abaixo deste
nível durante o atraso do nível de fecho do travão (44.15
Atraso nível fecho travão), é dado um comando de fecho.

Nota:Verificar a compatibilidadedesteajuste com21.3Modo
parar (e o tempo de desaceleração aplicável).

- / 100 = 1 rpmVelocidade de fecho de travão. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

0.00 ... 1000.00 rpm

0.00 s / real32Define um atraso de nível de fecho do travão. Ver o parâ-
metro 44.14 Nível fecho travão.

Atraso nível fecho
travão

44.15

100 = 1 s / 100 = 1 sAtraso do nível de fecho de travão.0.00 ... 10.00 s

0.00 s / real32Define um tempo mínimo entre o fecho do travão e um
comando subsequente de abertura.

Atraso reabert travão44.16

100 = 1 s / 100 = 1 sAtraso reabertura do travão.0.00 ... 10.00 s

Falha / uint16Determina comooacionamento reageperanteumerrodo
controlo mecânico do travão.

Função falha travão44.17

Nota: Se o parâmetro 44.7 Seleção reconh travão é ajustado
para Sem reconhecimento, a supervisão do estado de reco-
nhecimento é desativada completamente e não é gerado
nenhumavisoou falha.Noentanto, as condiçõesdeabertura
do travão são sempre supervisionadas.

0O acionamento dispara uma falha 71A2 Falha fecho trav
mec / 71A3 Falha abert travmec se o estado do reconheci-
mentonão corresponder ao estadopresumidopela lógica
do controlo do travão.

Falha

O acionamento dispara uma falha 71A5 Abert trav mec n
perm se as condições de abertura do travão não puderem
ser cumpridas (por exemplo, o binário requerido de arran-
que do motor não é atingido).

1O acionamento dispara um aviso A7A1 Falha fecho travão
mecânico /A7A2Falha abertura travãomecânicoseoesta-
dodo reconhecimentonão corresponder ao estadopresu-
mido pela lógica do controlo do travão.

Aviso

O acionamento dispara um aviso A7A5 Abertura travão
mec não permitida se as condições de abertura do travão
nãopuderemser cumpridas (por exemplo, obinário reque-
rido de arranque do motor não é atingido).
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2Ao fechar o travão, o acionamento gera um aviso A7A1
Falha fecho travãomecânicoseoestadodo reconhecimen-
to não corresponder ao estado presumido pela lógica do
controlo de travagem.

Falha aberta

Aoabrir o travão, o acionamentogera uma falha 71A3Falha
abert travmecseoestadodo reconhecimentonãocorres-
ponder ao estado presumido pela lógica do controlo de
travagem.

O acionamento dispara uma falha 71A5 Abert trav mec n
perm se as condições de abertura do travão não puderem
ser cumpridas (por exemplo, o binário requerido de arran-
que do motor não é atingido).

0.00 s / real32Define umatrasode falhade fecho, ie. tempoentre o fecho
do travão e o disparo de uma falha do fecho do travão.

Atraso falha travão44.18

100 = 1 s / 100 = 1 sAtraso falha de fecho do travão.0.00 ... 60.00 s

100 ms / real32Define um tempode filtro para o parâmetro 44.2Memória
bin travão (valor do binário atual usado como referência
de binário de abertura).

Memória de torque
do freio de tempo de
filtro

44.21

100 = 1 ms / 1 = 1 msTempo de filtragem.0...100 ms
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Ajustes para os cálculos de poupança energética.Eficiência energética45

Consulte ainda a secção Calculadoras de poupança de
energia (página 100).

0 GWh / uint16Exibe a energia poupada em GWh em comparação com a
ligação direta-na-linha do motor. Este parâmetro é incre-
mentado quando 45.2 Poupança horas MW.

Poupança horas GW45.1

Este parâmetro é só de leitura (ver parâmetro 45.21 Rep
cálculos energ).

1 = 1 GWh / 1 = 1 GWhPoupança energética em GWh.0...65535 GWh

0 MWh / uint16Exibe a energia poupadaemMWhcomparadapara ligação
direta-na-linha domotor. Este parâmetro é incrementado
quando 45.3 Poupança horas kW dá a volta.

Poupança horas MW45.2

Quando este parâmetro dá a volta, o parâmetro 45.1 Pou-
pança horas GW é incrementado.

Este parâmetro é só de leitura (ver parâmetro 45.21 Rep
cálculos energ).

1 = 1 MWh / 1 = 1 MWhPoupança energética em MWh.0...999 MWh

0.0 kWh / uint16Exibe a energia poupada em kWh comparada para ligação
direta-na-linha do motor.

Poupança horas kW45.3

Seo chopper de travagem internodoacionamento estiver
ativo, toda a energia alimentadapelomotor para o aciona-
mento é assumida que seja convertida em calor, mas o
cálculoainda registaaspoupançasefetuadaspelo controlo
da velocidade. Se o chopper é desativado, então a energia
regenerada do motor também é registada aqui.

Quando este parâmetro dá a volta, o parâmetro 45.2 Pou-
pança horas MW é incrementado.

Este parâmetro é só de leitura (ver parâmetro 45.21 Rep
cálculos energ).

10 = 1 kWh / 10 = 1
kWh

Poupança energética em kWh.0.0 ... 999.9 kWh

0 milhares / uint32Exibe as poupançasmonetárias emmilhares comparadas
para ligação direta-na-linha do motor. Este parâmetro é
incrementado quando 45.6 Poupança dinheiro dá a volta.

Poupança x100045.5

Amoeda é definida pelo parâmetro 45.17 Unidademoeda
tarifa.

Este parâmetro é só de leitura (ver parâmetro 45.21 Rep
cálculos energ).

- / 1 = 1 milharesPoupanças monetárias emmilhares de unidades.0...4294967295milha-
res
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0.00unidades/uint32Exibe as poupanças monetárias em comparação com a li-
gação direta-na-linha do motor. Este valor é calculado
multiplicando a energia poupada em kWh pela tarifa
energética atualmente ativa (45.14 Seleção tarifa).

Poupança dinheiro45.6

Quando este parâmetro dá a volta, o parâmetro 45.5 Pou-
pança x1000 é incrementado.

A moeda é definida pelo parâmetro 45.17 Unidademoeda
tarifa.

Este parâmetro é só de leitura (ver parâmetro 45.21 Rep
cálculos energ).

1 = 1 unidades / 100 =
1 unidades

Poupanças monetárias.0.00 ... 999.99 unida-
des

0 metric_kiloton /
uint16

Exibe a redução ememissões CO2 emquilos de toneladas
métricas emcomparação coma ligaçãodireta-na-linhado
motor. Este valor é incrementado quando o parâmetro
45.9 Redução CO2 em ton dá a volta.

RedCO2quilotonela-
das

45.8

Este parâmetro é só de leitura (ver parâmetro 45.21 Rep
cálculos energ).

1 = 1 metric_kiloton /
1 = 1 metric_kiloton

Redução em emissões CO2 em quilos de toneladasmétri-
cas.

0...65535metric_kilo-
ton

0.0 metric_ton /
uint16

Exibe a redução em emissões CO2 em toneladasmétricas
em comparação com a ligação direta-na-linha do motor.
Este valor é calculado multiplicando a energia poupada
emMWh pelo valor do parâmetro 45.18 Fator conversão
CO2 (por defeito, 0,5 ton/MWh).

Redução CO2 em ton45.9

Quando este parâmetro dá a volta, o parâmetro 45.8 Red
CO2 quilotoneladas é incrementada.

Este parâmetro é só de leitura (ver parâmetro 45.21 Rep
cálculos energ).

1 = 1 metric_ton / 10 =
1 metric_ton

Redução em emissões CO2 em toneladas métricas.0.0 ... 999.9 me-
tric_ton
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Desativado / uint16Ativa/desativaa funçãodeotimizaçãodeenergia. A função
otimiza o fluxo do motor para que o consumo total de
energia e o nível de ruído do motor sejam reduzidos
quandoo acionamento funciona abaixo da carga nominal.
A eficiência total (motor e acionamento) pode ser melho-
rada entre 1... 20% dependendo do binário de carga e da
velocidade.

Otimizador energia45.11

Nota:
• Emmodo de controlo DTC do motor com ummotor de

ímanes permanentes ou ummotor de relutância síncro-
no, a otimização energética é sempre ativada indepen-
dentemente deste parâmetro.

• No modo escalar de controlo de motor com ummotor
assíncrono, a função otimiza o fluxo do motor como
descrito abaixo. Também com um filtro sinusoidal liga-
do, o fluxo do motor é otimizado.

• No modo escalar de controlo do motor com ummotor
de ímanes permanentes, a função minimiza a corrente
do motor. A corrente do motor também é minimizada
quando está ligado um filtro sinusoidal. Umotimizador
baseado no modelo pode ser ativado através do parâ-
metro 98.1 Mod motor utiliz e fornecendo valores do
motor.

0Otimização de energia desativada.Desativado

1Otimização de energia ativaAtivar

1.000 unidades /
uint32

Define a tarifa energética 1 (preço da energia por kWh).
Dependendo do ajuste do parâmetro 45.14 Seleção tarifa,
ou este valor ou 45.13 Tarifa energética 2 é usado para re-
ferência quando são calculadas aspoupançasmonetárias.

Tarifa energética 145.12

A moeda é definida pelo parâmetro 45.17 Unidademoeda
tarifa.

Nota: As tarifas são lidas apenas no momento da seleção e
não são aplicadas retroativamente.

- / 1000 = 1 unidadesTarifa energética 1.0.000 ... 4294967.295
unidades

2.000 unidades /
uint32

Define a tarifa energética 2 (preço da energia por kWh).

Ver o parâmetro 45.12 Tarifa energética 1.

Tarifa energética 245.13

- / 1000 = 1 unidadesTarifa energética 2.0.000 ... 4294967.295
unidades

Tarifa energética 1 /
uint32

Seleciona (ou define uma fonte que seleciona) qual das
tarifas energéticas predefinidas é usada.

Seleção tarifa45.14

0 = 45.12 Tarifa energética 1

1 = 45.13 Tarifa energética 2

00.Tarifa energética 1

11.Tarifa energética 2

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4
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6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

EUR / uint16Especifica amoedausadaparaos cálculosdaspoupanças.Unidademoedatarifa45.17

101Euro.EUR

102Dólar.USD

100Moeda local. O nome da moeda pode ser editado selecio-
nandoMenu -Ajustes - Editar textosna consoladeprogra-
mação.

Moeda local

0.500tn_MWh/uint16Define um fator para conversão da energia poupada em
emissões CO2 (kg/kWh ou tn/MWh).

Fator conversão CO245.18

1 = 1 tn_MWh / 100 = 1
tn_MWh

Fator para conversão da energia poupada em emissões
CO2.

0.000 ... 65.535
tn_MWh

0.0 kW / real32A potência atual que omotor absorve quando ligado dire-
to-na-linha e a operar a aplicação. O valor é usado para
referênciaquandoaspoupançasdeenergia sãocalculadas.

Potênciacomparação45.19

Nota: A exatidão do cálculo das poupanças de energia está
diretamente dependente da precisão deste valor. Se nada
for introduzido aqui, então a potência nominal do motor é
usada pelo cálculo, mas isso pode inflacionar as poupanças
de energia reportadas já quemuitosmotores nãoabsorvem
a potência da chapa de características.

- / 10 = 1 kWPotência domotor. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.4.0.0 ... 100000.0 kW

Feito / uint16Reinicia os parâmetros do contador de poupanças
45.1…45.9

Rep cálculos energ45.21

0Reposição não pedida (operação normal), ou reposição
completa.

Feito

1Repõe os parâmetros do contador de poupanças O valor
reverte automaticamente para Feito.

Rearme
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Ajustes de supervisão de velocidade; filtro do sinal atual;
ajustes gerais da escala.

Ajustes monitori-
zação/escala

46

Nota: As escalas de 16 bits aplicam-se quando os valores
dos parâmetros são lidos ou escritos diretamente. Com co-
mandos de leitura/escrita específicos de protocolo e perfil
(por exemplo, objetos de comunicação), a escala depende
do protocolo ou perfil. Ver a documentação do módulo
adaptador.

1500.00; 1800.00 rpm
(95.20 b0) rpm /
real32

Define o valor máximo de velocidade usado para definir a
gamada rampadeaceleraçãoeovalorda velocidade inicial
usadoparadefinir agamada rampadedesaceleração (ver
o grupo de parâmetros 23 Rampa ref velocidade) Os tem-

Escala velocidade46.1

posda rampade velocidadedeaceleraçãoedesaceleração
estão, portanto, relacionados com este valor 30.12 Veloc
máxima).

Define ainda a escala de 16-bits dosparâmetros relaciona-
dos com velocidade.

O valor deste parâmetro corresponde a 20000 na comuni-
cação fieldbus, mestre/seguidor etc.

1 = 1 rpm / 100 = 1 rpmVelocidade terminal/inicial de aceleração/desaceleração.0.10 ... 30000.00 rpm

50.00 Hz; 60.00 Hz
(95.20 b0) Hz / real32

Define o valor máximo da frequência usado para definir a
gamada rampadeaceleraçãoeovalor da frequência inicial
usadoparadefinir agamada rampadedesaceleração (ver

Escala frequência46.2

ogrupodeparâmetros 28Corrente referência frequência).
Os tempos da rampa de velocidade de aceleração e desa-
celeração estão, portanto, relacionados com este valor
30.14 Freq máxima).

Define ainda a escala de 16-bits dosparâmetros relaciona-
dos comfrequência.O valor desteparâmetro corresponde
a 20000 na comunicação fieldbus, mestre/seguidor etc.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrequência terminal/inicial de aceleração/desaceleração.0.10 ... 1000.00 Hz

100.0 percentagem /
real32

Define a escala de 16-bits dos parâmetros de binário. O
valor deste parâmetro (empercentagemdo binário nomi-
nal do motor) corresponde a 10000 na comunicação
fieldbus, mestre/seguidor etc.

Escala binário46.3

Ver também o parâmetro 46.42 Decimais binário.

10 = 1 percentagem /
10 = 1 percentagem

Binário correspondente a 10000 no fieldbus.0.1 ... 1000.0percenta-
gem

1000.00 kW ou hp /
real32

Define a o valor da saída de potência que corresponde a
10000 na comunicação fieldbus, mestre/seguidor etc. A
unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16 Seleção uni-
dade.

Escala potência46.4

1 = 1 kW ou hp / 100 =
1 kW ou hp

Potência correspondente a 10000 no fieldbus.0.10 ... 30000.00 kW
ou hp

10000 A / real32Define a escala de 16 bits dos parâmetros de corrente. O
valor deste parâmetro corresponde a 10000 na comuni-
cação fieldbus, mestre/seguidor etc.

Escala corrente46.5

1 = 1 A / 1 = 1 ACorrente correspondente a 10000 no fieldbus.0...30000 A
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0.00 rpm / real32Define a velocidade correspondente à referência zero rece-
bida da interface de fieldbus (ou a interface de fieldbus
integrada, ou a interface FBA A ou FBA B). Por exemplo,
com um ajuste de 500, a gama de referência de fieldbus
de 0…20000 corresponderia a uma velocidade de
500…[46.1] rpm.

Escala zero ref veloc46.6

Nota:Esteparâmetro é efetivo apenas comoperfil de comu-
nicação Acion ABB.

1 = 1 rpm / 100 = 1 rpmVelocidade correspondente à referência mínima de field-
bus.

0.00 ... 30000.00 rpm

0.00 Hz / real32Define a frequência correspondente à referência zero rece-
bida da interface de fieldbus (ou a interface de fieldbus
integrada, ou a interface FBA A ou FBA B). Por exemplo,
com um ajuste de 30, a gama de referência de fieldbus de
0…20000correspondeaumavelocidadede30…[46.2]Hz.

Escala zero ref freq46.7

Nota:Esteparâmetro é efetivo apenas comoperfil de comu-
nicação Acion ABB.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrequência correspondente à referência mínima de field-
bus.

0.00 ... 1000.00 Hz

500 ms / real32Define um tempo de filtro para os sinais 1.1 Veloc motor
usada, 1.2 Veloc motor estimada, 1.4 Veloc filtrada codifi-
cador 1 e 1.5 Veloc filtrada codificador 2.

Tempo filtro vel mo-
tor

46.11

1 = 1 ms / 1 = 1 msTempo de filtro do sinal de velocidade do motor.0...20000 ms

500 ms / real32Define umtempode filtroparao sinal 1.6 Frequência saída.Tempo filtro freq saí-
da

46.12

1 = 1 ms / 1 = 1 msTempo de filtro do sinal de frequência de saída.0...20000 ms

100 ms / real32Define um tempo de filtro para o sinal 1.10 Binário motor.Tempo filtro binário
motor

46.13

1 = 1 ms / 1 = 1 msTempo de filtro do sinal de binário do motor.0...20000 ms

100 ms / real32Define um tempo de filtro para o sinal 1.14 Potência saída.Tempo filtro sa pot46.14

1 = 1 ms / 1 = 1 msTempo de filtro do sinal de potência de saída.0...20000 ms
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100.00 rpm / real32Define os limites de “no setpoint” para o controlo de velo-
cidade do acionamento.

Na histerese46.21

Quando a diferença absoluta entre a referência (22.87 Ref
veloc atual 7) e velocidade atual (90.1 Veloc motor para
controlo) se torna inferior a metade do valor de 46.21 Na
histerese, o acionamento é considerado estar “no set-
point”.

Isto é indicado pelo bit 8 de 6.11 Palav estado principal.

Obit desligaquandoadiferença absoluta entre a velocida-
de de referência e a velocidade atual excede o valor de
46.21 Na histerese.

Histerese

Acionamento no
setpoint

(06.11 bit 8 = 1)

Histerese

22.87 + 46.21 (rpm)

22.87 + 0.5 x 46.21 (rpm)

22.87 (rpm)

22.87 - 0.5 x 46.21 (rpm)

22.87 - 46.21 (rpm)

0 (rpm)

90.01 (rpm)

- / 100 = 1 rpmLimite para a indicação “no setpoint” em controlo de velo-
cidade. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

0.00 ... 30000.00 rpm
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10.00 Hz / real32Define os limites de “no setpoint” para o controlo de fre-
quência do acionamento. Quando a diferença absoluta
entrea referência (28.96Ref7 frequênciaatual) e frequência
atual (1.6 Frequência saída) é inferior a 46.22 Frequência
histerese, o acionamento é considerado estar “no set-
point”. Isto é indicado pelo bit 8 de 6.11 Palav estado prin-
cipal.

Frequência histerese46.22

Acionamento no
setpoint

(06.11 bit 8 = 1)

01.06 (Hz)

28.96 + 46.22 (Hz)

28.96 - 46.22 (Hz)

28.96 (Hz)

0 (Hz)

- / 100 = 1 HzLimite para a indicação “no setpoint” em controlo de fre-
quência. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.2.

0.00 ... 1000.00 Hz

10.0 percentagem /
real32

Define os limites de “no setpoint” para o controlo de
binário do acionamento.

Binário histerese46.23

Quandoadiferença absoluta entre a referência (26.73 Ref4
binário atual) e o binário atual (1.10 Binário motor) é infe-
rior a46.23Bináriohisterese, o acionamentoé considerado
estar “no setpoint”. Isto é indicado pelo bit 8 de 6.11 Palav
estado principal.

Acionamento no
setpoint

(06.11 bit 8 = 1)

01.10 (%)

26.73 + 46.23 (%)

26.73 (%)

26.73 - 46.23 (%)

0 (%)

- / 1 = 1 percentagemLimite para a indicação “no setpoint” em controlo de
binário. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

0.0 ... 300.0percenta-
gem

Parâmetros 423



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

1500.00 rpm / real32Defineonível dedisparopara a indicação “acimado limite”
em controlo de velocidade. Quando a velocidade atual ex-
cedeo limite, o bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 é ajustado.

Acima limite veloc46.31

- / 100 = 1 rpmO nível da indicação de “Acima do limite” para o controlo
de velocidade. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

0.00 ... 30000.00 rpm

50.00 Hz / real32Defineonível dedisparopara a indicação “acimado limite”
em controlo de frequência. Quando a frequência atual ex-
cedeo limite, o bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 é ajustado.

Acima limite freq46.32

- / 100 = 1 HzO nível da indicação de “Acima do limite” para o controlo
de frequência. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.2.

0.00 ... 1000.00 Hz

300.0 percentagem /
real32

Defineonível dedisparopara a indicação “acimado limite”
em controlo de binário. Quando a binário atual excede o
limite, o bit 10 de 6.17 Palv estado conv 2 é ajustado.

Acima limite binário46.33

- / 10 = 1 percentagemO nível da indicação de “Acima do limite” para o controlo
de binário. Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

1 SemUnid / uint16Define onúmerodos locais decimais dosparâmetros rela-
cionados com o binário.

Decimais binário46.42

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número dos locais decimais dos parâmetros de binário.0...2 SemUnid
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Os parâmetros de armazenamento de dados podem ser
escritos e lidos usando as definições de origem e destino
de outros parâmetros.

Armazenamento da-
dos

47

Notequeexistemdiferentesparâmetrosdearmazenagem
paradiferentes tiposdedados.Osparâmetrosde armaze-
namento do tipo inteiro não podem ser usados como a
fonte de outros parâmetros.

Consulte ainda a secção Parâmetros de armazenamento
de dados (página 105).

- / real32Parâmetro 1 de armazenamento de dados.Armaz dados 1 real3247.1

Os parâmetros 47.1…47.8 são números de 32 bit reais que
podem ser usados como valores fonte de outros parâme-
tros.

Parâmetros de armazenamento 47.1…47.8 podem ser
usadoscomodestinodedadosde 16bits recebidos (grupo
de parâmetros 62 Dados rec D2D e DDCS) ou fonte dos
dados de 16 bits transmitidos (grupo de parâmetros 61
Dad trans D2D e DDCS). A escala e a gama são definidas
pelos parâmetros 47.31…47.38.

- / 1000 = 1 SemUnidNúmero real de 32bit (ponto flutuante). Para escala 16-bit,
ver parâmetro 47.31.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / real32Parâmetro 2 de armazenamento de dados.Armazdados 2 real3247.2

Ver também os parâmetros 47.1 Armaz dados 1 real32.

- / 1000 = 1 SemUnidNúmero real de 32bit (ponto flutuante). Para escala 16-bit,
ver parâmetro 47.32.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / real32Parâmetro 3 de armazenamento de dados.Armazdados 3 real3247.3

Ver também os parâmetros 47.1 Armaz dados 1 real32.

- / 1000 = 1 SemUnidNúmero real de 32bit (ponto flutuante). Para escala 16-bit,
ver parâmetro 47.33.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / real32Parâmetro 4 de armazenamento de dados.Armazdados4 real3247.4

Ver também os parâmetros 47.1 Armaz dados 1 real32.

- / 1000 = 1 SemUnidNúmero real de 32bit (ponto flutuante). Para escala 16-bit,
ver parâmetro 47.34.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / real32Parâmetro 5 de armazenamento de dados.Armazdados5 real3247.5

Ver também os parâmetros 47.1 Armaz dados 1 real32.

- / 1000 = 1 SemUnidNúmero real de 32bit (ponto flutuante). Para escala 16-bit,
ver parâmetro 47.35.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / real32Parâmetro 6 de armazenamento de dados.Armazdados6 real3247.6

Ver também os parâmetros 47.1 Armaz dados 1 real32.

- / 1000 = 1 SemUnidNúmero real de 32bit (ponto flutuante). Para escala 16-bit,
ver parâmetro 47.36.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / real32Parâmetro 7 de armazenamento de dados.Armaz dados 7 real3247.7

Ver também os parâmetros 47.1 Armaz dados 1 real32.

- / 1000 = 1 SemUnidNúmero real de 32bit (ponto flutuante). Para escala 16-bit,
ver parâmetro 47.37.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid
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- / real32Parâmetro 8 de armazenamento de dados.Armazdados8 real3247.8

Ver também os parâmetros 47.1 Armaz dados 1 real32.

- / 1000 = 1 SemUnidNúmero real de 32bit (ponto flutuante). Para escala 16-bit,
ver parâmetro 47.38.

-32768.000 ...
32767.000 SemUnid

- / int32Parâmetro 9 de armazenamento de dados.Armaz dados 1 int3247.11

- / 1 = 1 SemUnidInteiro de 32 bit.-2147483648...2147483647
SemUnid

- / int32Parâmetro 10 de armazenamento de dados.Armaz dados 2 int3247.12

- / 1 = 1 SemUnidInteiro de 32 bit.-2147483648...2147483647
SemUnid

- / int32Parâmetro 11 de armazenamento de dados.Armaz dados 3 int3247.13

- / 1 = 1 SemUnidInteiro de 32 bit.-2147483648...2147483647
SemUnid

- / int32Parâmetro 12 de armazenamento de dados.Armaz dados 4 int3247.14

- / 1 = 1 SemUnidInteiro de 32 bit.-2147483648...2147483647
SemUnid

- / int32Parâmetro 13 de armazenamento de dados.Armaz dados 5 int3247.15

- / 1 = 1 SemUnidInteiro de 32 bit.-2147483648...2147483647
SemUnid

- / int32Parâmetro 14 de armazenamento de dados.Armaz dados 6 int3247.16

- / 1 = 1 SemUnidInteiro de 32 bits.-2147483648...2147483647
SemUnid

- / int32Parâmetro 15 de armazenamento de dados.Armaz dados 7 int3247.17

- / 1 = 1 SemUnidInteiro de 32 bit.-2147483648...2147483647
SemUnid

- / int32Parâmetro 16 de armazenamento de dados.Armaz dados 8 int3247.18

- / 1 = 1 SemUnidInteiro de 32 bit.-2147483648...2147483647
SemUnid

- / int16Parâmetro 17 de armazenamento de dados.Armaz dados 1 int1647.21

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Inteiro de 16 bit.-32768...32767 SemU-
nid

- / int16Parâmetro 18 de armazenamento de dados.Armaz dados 2 int1647.22

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Inteiro de 16 bit.-32768...32767 SemU-
nid

- / int16Parâmetro 19 de armazenamento de dados.Armaz dados 3 int1647.23

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Inteiro de 16 bit.-32768...32767 SemU-
nid

- / int16Parâmetro 20 de armazenamento de dados.Armaz dados 4 int1647.24

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Inteiro de 16 bit.-32768...32767 SemU-
nid

- / int16Parâmetro 21 de armazenamento de dados.Armaz dados 5 int1647.25

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Inteiro de 16 bit.-32768...32767 SemU-
nid
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- / int16Parâmetro 22 de armazenamento de dados.Armaz dados 6 int1647.26

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Inteiro de 16 bit.-32768...32767 SemU-
nid

- / int16Parâmetro 23 de armazenamento de dados.Armaz dados 7 int1647.27

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Inteiro de 16 bit.-32768...32767 SemU-
nid

- / int16Parâmetro 24 de armazenamento de dados.Armaz dados 8 int1647.28

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Inteiro de 16 bit.-32768...32767 SemU-
nid

Sem escala / uint16Define a escala do parâmetro 47.1 Armaz dados 1 real32
de e para o formato inteiro de 16 bits. Esta escala é usada
quando o parâmetro de armazenamento de dados é o
destino dos dados de 16 bit recebidos (definido no grupo
de parâmetros 62 Dados rec D2D e DDCS), ou quando o
parâmetro de armazenamento de dados é a fonte dos da-
dosde 16bit transmitidos (definidos nogrupodeparâme-
tros 61 Dad trans D2D e DDCS).

Armaz dados 1 tipo
real32

47.31

O ajuste também define a gama visível do parâmetro de
armazenamento.

0Apenas armazenamento dedados. Gama: -2147483.264…
2147473.264.

Sem escala

1Escala: 1 = 1. Gama: -32768 … 32767.Transparente

2Escala: 1 = 100. Gama: -327.68 … 327.67.Geral

3A escala é definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.Binário

Gama: -1600.0 … 1600.0.

4A escala é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.Velocidade

Gama: -30000.00 … 30000.00.

5A escala é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.Frequência

Gama: -600.00…600.00.

Sem escala / uint16Define a escala de 16 bit do parâmetro 47.2 Armaz dados
2 real32.

Armaz dados 2 tipo
real32

47.32

Ver o parâmetro 47.31 Armaz dados 1 tipo real32.

Sem escala / uint16Define a escala de 16 bit do parâmetro 47.3 Armaz dados
3 real32.

Armaz dados 3 tipo
real32

47.33

Ver o parâmetro 47.31 Armaz dados 1 tipo real32.

Sem escala / uint16Define a escala de 16 bit do parâmetro 47.4 Armaz dados
4 real32.

Armaz dados 4 tipo
real32

47.34

Ver o parâmetro 47.31 Armaz dados 1 tipo real32.

Sem escala / uint16Define a escala de 16 bit do parâmetro 47.5 Armaz dados
5 real32.

Armaz dados 5 tipo
real32

47.35

Ver o parâmetro 47.31 Armaz dados 1 tipo real32.

Sem escala / uint16Define a escala de 16 bit do parâmetro 47.6 Armaz dados
6 real32.

Armaz dados 6 tipo
real32

47.36

Ver o parâmetro 47.31 Armaz dados 1 tipo real32.
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Sem escala / uint16Define a escala de 16 bit do parâmetro 47.7 Armaz dados
7 real32.

Armaz dados 7 tipo
real32

47.37

Ver o parâmetro 47.31 Armaz dados 1 tipo real32.

Sem escala / uint16Define a escala de 16 bit do parâmetro 47.8 Armaz dados
8 real32.

Armaz dados 8 tipo
real32

47.38

Ver o parâmetro 47.31 Armaz dados 1 tipo real32.
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Definições de comunicação para a porta na consola de
programação no acionamento.

Porta comunicação
consola

49

1 SemUnid / uint32Define o nó de ID do acionamento. Todos os dispositivos
ligados à rede devem ter um nó de ID único.

Número ID nodo49.1

Nota: Para conversor de velocidade ligados à rede, é reco-
mendado reservar 1 ID para conversor de velocidade de re-
serva/substituição.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

ID do nó.1...32 SemUnid

230,4 kbps / uint32Define a velocidade de transmissão da ligação.Taxa transmissão49.3

138.4 kbit/s.38,4 kbps

257.6 kbit/s.57,6 kbps

386.4 kbit/s.86.4 kbps

4115.2 kbit/s.115,2 kbps

5230.4 kbit/s.230,4 kbps

10.0 s / uint32Ajusta um tempo limite para a comunicação da consola
de programação (ou ferramenta PC). Se uma quebra de

Tempoperdacomuni-
cação

49.4

comunicação demorarmais do que o tempo limite, a ação
especificadapeloparâmetro49.5Açãoperdacomunicação
é tomada.

10 = 1 s / 1000 = 1 sTempo limite comunicação consola/ferramenta PC.0.3 ... 3000.0 s

Falha / uint16Seleciona como reage o acionamento uma quebra de co-
municação da consola de programação (ou ferramenta
PC).

Ação perda comuni-
cação

49.5

As alterações a este parâmetro entram em vigor depois
daunidadede controlo ser reiniciadaoudosnovos ajustes
seremvalidadospelo parâmetro 49.6 Atualizar definições.

Ver também os parâmetros 49.7 Força supervisão comun
painel e 49.8 Ação perda comun secundária.

0Nenhuma ação é tomada.S/ação

1O acionamento dispara em 7081 Perda consola de progra-
mação. Isto ocorre apenas se o controlo for esperado da

Falha

consola deprogramação (está selecionada como fonte de
arranque/paragem/referência no local de controlo atual-
mente ativo), ou se a supervisão for forçada usando o
parâmetro 49.7 Força supervisão comun painel.

2O acionamento gera um aviso A7EE Perda consola de pro-
gramação e imobiliza a velocidade no nível a que o aciona-

Última velocidade

mento estava a funcionar. Isto ocorre apenas seo controlo
for esperado da consola de programação, ou se a super-
visão for forçada usando o parâmetro 49.7 Força super-
visão comun painel.

A velocidade é determinada combase 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 comunicação.
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3O acionamento gera um aviso A7EE Perda consola de pro-
gramação e ajusta a velocidade para a definida pelo parâ-
metro 22.41 Ref veloc segura (ou 28.41 Ref freq segura
quando está a ser usada a referência de frequência). Isto
ocorre apenas se o controlo for esperado da consola de
programação, ou se a supervisão for forçada usando o
parâmetro 49.7 Força supervisão comun painel.

Ref veloc seg

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

5O acionamento gera um aviso A7EE Perda consola de pro-
gramação. Isto ocorre apenas se o controlo for esperado
daconsoladeprogramação, ou sea supervisão for forçada
usando o parâmetro 49.7 Força supervisão comun painel.

Aviso

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

Feito / uint16Aplica os ajustes dos parâmetros 49.1 Número ID no-
do…49.5.

Atualizar definições49.6

Nota: A atualização pode resultar em quebra de comuni-
cação, pelo que pode ser necessário voltar a ligar o aciona-
mento.

0Atualização terminada ou não pedida.Feito

1Atualizar parâmetros 49.1 Número ID nodo…49.5. O valor
reverte automaticamente para Feito.

Atualizar

- / uint16Ativa amonitorização da comunicação da consola de pro-
gramaçãoseparadamentepara cada local de controlo (ver
a secção Controlo local vs. controlo externo (página 23)).

Força supervisão co-
mun painel

49.7

O parâmetro é primeiramente destinado para monitori-
zação da comunicação com a consola quando está ligada
ao programa de aplicação e não selecionada como uma
fonte de controlo por parâmetros do acionamento.

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 1 está
a ser usado.

Ext 1b0

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 2 está
a ser usado.

Ext 2b1

1 =Monitorizaçãoda comunicaçãoativaquandoocontrolo
local está a ser usado.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

S/ação / uint16Seleciona como reage o acionamento uma quebra de co-
municação da consola de programação (ou ferramenta
PC). Esta ação é tomada quando

Ação perda comun
secundária

49.8

• a consola éparametrizada comoumcontrolo alternativo
ou fonte de referência mas não é a fonte atualmente
ativa, e

• a supervisão de comunicação para o local de controlo
ativonãoé forçadapeloparâmetro49.7 Força supervisão
comun painel.
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0Nenhuma ação é tomada.S/ação

5O acionamento gera um aviso A7EE Perda consola de pro-
gramação.

Aviso

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

rpm / uint16Define a unidade para referência de velocidade quando
dada pela consola de programação.

Unid ref veloc painel49.14

0rpm.rpm

1Percentagem do parâmetro 46.1 Escala velocidade.%

-30000.00 rpm /
real32

Define um limitemínimo para referência da velocidade da
consola de programação em controlo externo.

Painel ref veloc ext
mínima

49.15

Em controlo local, os limites no grupo de parâmetros 30
Limites estão em vigor. Consulte a secção Controlo local
vs. controlo externo (página 23).

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade mínima. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

30000.00 rpm/ real32Define um limitemáximopara referência da velocidadeda
consola de programação em controlo externo.

Painel ref veloc ext
máxima

49.16

Em controlo local, os limites no grupo de parâmetros 30
Limites estão em vigor. Consulte a secção Controlo local
vs. controlo externo (página 23).

- / 100 = 1 rpmReferência de velocidade máxima. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.1.

-30000.00 ...
30000.00 rpm

-500.00 Hz / real32Define um limitemínimo para referência da frequência da
consola de programação em controlo externo.

Painel ref freq extmí-
nima

49.17

Em controlo local, os limites no grupo de parâmetros 30
Limites estão em vigor. Consulte a secção Controlo local
vs. controlo externo (página 23).

- / 100 = 1 HzReferência de frequência mínima. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

500.00 Hz / real32Define um limitemáximopara referência da frequência da
consola de programação em controlo externo.

Painel ref freq ext
máxima

49.18

Em controlo local, os limites no grupo de parâmetros 30
Limites estão em vigor. Consulte a secção Controlo local
vs. controlo externo (página 23).

- / 100 = 1 HzReferência de frequência máxima. Para escala 16-bit, ver
parâmetro 46.2.

-598.00 ... 598.00 Hz

Automático / uint32Seleciona um valor real a ser exibido no canto superior di-
reito da consola de programação. Este parâmetro só é
efetivoquandoaconsoladeprogramaçãonãoéuma fonte
de referência ativa.

Fonte real do painel49.24

0A referência ativa é exibida.Automático

140.3 Setpoint valor atual.Setpoint valor atual

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Parâmetros 431



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Configuração da comunicação por fieldbus.Adaptador fieldbus
(FBA)

50

Consulte também o capítulo Controlo de fieldbus através
de um adaptador fieldbus

Desativar / uint16Ativa/desativa a comunicação entre o acionamento e o
adaptador de fieldbus A e especifica a ranhura onde o
adaptador é instalado.

FBA A ativo50.1

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Comunicaçãoentreoacionamentoeadaptadorde fieldbus
A desativada.

Desativar

1Comunicaçãoentreoacionamentoeadaptadorde fieldbus
A ativada. O adaptador está na ranhura 1

Ranhura opcional 1

2Comunicaçãoentreoacionamentoeadaptadorde fieldbus
A ativada. O adaptador está na ranhura 2

Ranhura opcional 2

3Comunicaçãoentreoacionamentoeadaptadorde fieldbus
A ativada. O adaptador está na ranhura 3

Ranhura opcional 3

Nenhuma ação /
uint16

Seleciona como reageoacionamentoperante umaquebra
de comunicação fieldbus. A time delay for the action can
be defined by parameter 50.3 FBA A saída t perda comun.

FBA A func perda co-
mun

50.2

Ver também o parâmetro50.26 Força supervisão comun
FBA A.

0Nenhuma ação é tomada.Nenhuma ação

1O acionamento dispara em 7510 FBA A comunicação. Isto
ocorre apenas seo controlo for esperadoda interface FBA

Falha

A (selecionadacomo fontedearranque/paragem/referên-
cia no local de controlo atualmente ativo), ou se a super-
visão for forçada usando o parâmetro 50.26 Força super-
visão comun FBA A.

2O acionamento gera um aviso A7C1 Comunicação FBA A e
imobiliza a velocidadenonível a queoacionamento estava

Última veloc

a funcionar. Isto ocorre apenas se o controlo for esperado
da interface FBA A, ou se a supervisão for forçada usando
o parâmetro 50.26 Força supervisão comun FBA A.

A velocidade é determinada combase 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 comunicação.

3O acionamento gera um aviso A7C1 Comunicação FBA A e
ajusta a velocidade para a definida pelo parâmetro 22.41

Ref veloc segura

Ref veloc segura (ou 28.41 Ref freq segura (quando está a
ser usada a referência de frequência).

Isto ocorre apenas se o controlo for esperadoda interface
FBA A, ou se a supervisão for forçada usando o parâmetro
50.26 Força supervisão comun FBA A.

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.
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4O acionamento dispara em 7510 FBA A comunicação. Isto
ocorremesmoquenãoseja esperadocontroloda interface
FBA A.

Sempre falha

5O acionamento gera um aviso A7C1 Comunicação FBA A.
Isto ocorre apenas se o controlo for esperadoda interface
FBA A, ou se a supervisão for forçada usando o parâmetro
50.26 Força supervisão comun FBA A.

Aviso

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

0.3 s / uint16Define o tempo de atraso antes da ação definida pelo
parâmetro 50.2 FBA A func perda comun ser tomada. O
contadorde tempo iniciaquandoa ligaçãodecomunicação
falha para atualizar a mensagem. Como regra geral, este
parâmetro deve ser ajustado para pelo menos 3 vezes o
intervalo de transmissão do mestre.

FBA A saída t perda
comun

50.3

Nota: Existe umatraso de 60 segundos de arranque imedia-
tamente após a ligação. Durante o atraso, a monitorização
de falha de comunicação é desativada (mas a comunicação
pode estar ativa).

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso de tempo.0.1 ... 6553.5 s

Auto / uint16Seleciona o tipo e a escala da referência 1 recebida do
adaptador A do fieldbus.

FBA A tipo ref150.4

Nota:Os perfis de comunicação específicos de fieldbus po-
demusardiferentesescalas. Paramais informações, consulte
a documentação do adaptador de fieldbus.

0O tipo e a escala são selecionados automaticamente de
acordo com a cadeia de referência (ver ajustes Binário,
Velocidade, Frequência) àqual a referênciadeentradaestá
ligada. Sea referência nãoestiver ligadaanenhumacadeia,
não é aplicada nenhuma escala (como na definição Trans-
parente).

Auto

1Não é aplicada escala (a escala 16-bit é 1 = 1 unidade).Transparente

2Referência genérica com uma escala de 16 bits de 100 = 1
(ie. inteiro e dois decimais).

Geral

3A escala é definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.Binário

4A escala é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.Velocidade

5A escala é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.Frequência

Auto / uint16Seleciona o tipo e a escala da referência 2 recebida do
adaptador A do fieldbus.

FBA A tipo ref250.5

Ver o parâmetro 50.4 FBA A tipo ref1.

Auto / uint16Selecionao tipo/fonte e escala do valor atual 1 transmitido
para a rede de fieldbus através do adaptador de fieldbus
A.

FBA A tipo atual 150.7

Nota:Os perfis de comunicação específicos de fieldbus po-
demusardiferentesescalas. Paramais informações, consulte
a documentação do adaptador de fieldbus.
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0O tipo/fonte e a escala seguemo tipo de referência 1 sele-
cionadopeloparâmetro50.4 FBAA tipo ref1. Ver os ajustes
individuais abaixo para as fontes e escalas.

Auto

1O valor selecionado pelo parâmetro 50.10 FBA A fonte
transp act1 é enviado como valor atual 1. Não é aplicada
escala (a escala 16-bit é 1 = 1 unidade).

Transparente

2O valor selecionado pelo parâmetro 50.10 FBA A fonte
transp act1 é enviado como valor atual 1 com uma escala
de 16 bits de 100 = 1 unidade (ie. inteiro e dois decimais).

Geral

31.10 Binário motor enviada como valor atual 1. A escala é
definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.

Binário

41.1 Velocmotor usada enviada como valor atual 1. A escala
é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.

Velocidade

51.6 Frequência saída enviada como valor atual 1. A escala
é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.

Frequência

6Posição do motor enviada como valor atual 1. Ver o parâ-
metro 90.6 Pos motor escalada.

Posição

Auto / uint16Selecionao tipo/fonte e escalado valor atual 2 transmitido
para a rede de fieldbus através do adaptador de fieldbus
A.

FBA A tipo atual 250.8

Ver o parâmetro 50.7 FBA A tipo atual 1.

Não selecionada /
uint32

Seleciona a fontedapalavrade estadode fieldbusquando
o adaptador de fieldbus é ajustado para um perfil de co-
municação transparente, por ex. pelos seus parâmetros
de configuração (grupo 51 FBA A ajustes).

FBA A fonte transpa-
rente SW

50.9

0Nenhuma fonte selecionada.Não selecionada

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Não selecionada /
uint32

Quando o parâmetro 50.7 FBA A tipo atual 1 é ajustado
para Transparente ou Geral, este parâmetro seleciona a
fonte do valor atual 1 transmitido para a rede fieldbus via
o adaptador de fieldbus A.

FBA A fonte transp
act1

50.10

0Nenhuma fonte selecionada.Não selecionada

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Não selecionada /
uint32

Quando o parâmetro 50.8 FBA A tipo atual 2 é ajustado
para Transparente ou Geral, este parâmetro seleciona a
fonte do valor atual 2 transmitido para a rede fieldbus via
o adaptador de fieldbus A.

FBA A fonte transp
act2

50.11

0Nenhuma fonte selecionada.Não selecionada

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Desativar / uint16Ativaaapresentaçãodedadosembruto (nãomodificados)
recebidos e envidados para o adaptador de fieldbus A nos
parâmetros 50.13…50.18.

FBA A ativar depur50.12

Esta funcionalidadedeveserusadaapenasparadepuração.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Apresentaçãodedadosembrutodoadaptadorde fieldbus
desativada.

Desativar
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1Apresentaçãodedadosembrutodoadaptadorde fieldbus
ativado.

Rápido

0 / uint32Exibe a palavra de controlo em bruto (não modificada)
enviada pelomestre (PLC) para o adaptador de fieldbus A
se a depuração for ativada pelo parâmetro 50.12 FBA A
ativar depur.

FBA A palav controlo50.13

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Palavra de controlo enviada pelo mestre para o adaptador
de fieldbus A.

00000000…FFFFFFFFh

- / int32Exibe a referência REF1 embruto (nãomodificada) enviada
pelo mestre (PLC) para o adaptador de fieldbus A se a de-
puração for ativada pelo parâmetro 50.12 FBA A ativar de-
pur.

FBA A referência 150.14

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / int32Exibea referênciaREF2embruto (nãomodificada) enviada
pelo mestre (PLC) para o adaptador de fieldbus A se a de-
puração for ativada pelo parâmetro 50.12 FBA A ativar de-
pur.

FBA A referência 250.15

Este parâmetro é apenas de leitura.

0 / uint32Exibe a palavra de estado em bruto (não modificada) en-
viada pelo adaptador de fieldbus A para omestre (PLC) se
a depuração for ativada pelo parâmetro 50.12 FBAA ativar
depur.

FBA A palavra estado50.16

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Palavra de estado enviada pelo adaptador de fieldbus A
para o mestre.

00000000…FFFFFFFFh

- / int32Exibeovalor atualACT1embruto (nãomodificado) enviado
pelo adaptador de fieldbus A para omestre (PLC) se a de-
puração for ativada pelo parâmetro 50.12 FBA A ativar de-
pur.

FBA A valor atual 150.17

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / int32Exibeovalor atualACT1embruto (nãomodificado) enviado
pelo adaptador de fieldbus A para omestre (PLC) se a de-
puração for ativada pelo parâmetro 50.12 FBA A ativar de-
pur.

FBA A valor atual 250.18

Este parâmetro é apenas de leitura.
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Normal / uint16Seleciona os níveis do tempo de comunicação.FBAA sel nível tempo50.21

Em geral, níveis de tempo mais baixos dos serviços de
leitura/escrita reduzem a carga da CPU. A tabela abaixo
apresenta os níveis de tempo dos serviços de leitura/es-
crita para dados cíclicos elevados e baixos com cada
ajuste de parâmetros.

Cíclico baixo **Cíclico alto *Seleção

2 ms10 msA monitorizar

10 ms2 msNormal

2 ms500 μsRápido

2 ms250 μsMuito rápido

* Dados cíclicos altos são constituídos por palavras de
estado do fieldbus, Act1 e Act2.

**Osdados cíclicosbaixos são constituídospor dadosdos
parâmetros mapeados para os grupos de parâmetros 52
FBA A ent dados e 53 FBA A dados out, e pelos dados cícli-
cos.

A palavra de controlo, Ref1 e Ref2 são tratadas comogera-
das ininterruptamente na receçãodasmensagens cíclicas
elevadas.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Velocidade normal.Normal

1Velocidade rápida.Rápido

2Velocidade muito rápida.Muito rápido

3Velocidade baixa. Otimizada para comunicação emonito-
rização pela ferramenta para PC.

A monitorizar

- / uint16Ativa amonitorizaçãoda comunicaçãode fieldbus separa-
damentepara cada local de controlo (ver a secçãoControlo
local vs. controlo externo (página 23) na página 20).

Força supervisão co-
mun FBA A

50.26

O parâmetro é primeiramente destinado para monitori-
zação da comunicação com FBA A quando está ligada ao
programadeaplicaçãoenãoselecionadacomouma fonte
de controlo por parâmetros do acionamento.

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 1 está
a ser usado.

Ext 1b0

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 2 está
a ser usado.

Ext 2b1

1 =Monitorizaçãoda comunicaçãoativaquandoocontrolo
local está a ser usado.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

436 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção
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Desativar / uint16Ativa/desativa a comunicação entre o acionamento e o
adaptador de fieldbus B e especifica a ranhura onde o
adaptador é instalado.

FBA B ativo50.31

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Comunicaçãoentreoacionamentoeadaptadorde fieldbus
B desativada.

Desativar

1Comunicaçãoentreoacionamentoeadaptadorde fieldbus
B ativada. O adaptador está na ranhura 1.

Ranhura opcional 1

2Comunicaçãoentreoacionamentoeadaptadorde fieldbus
B ativada. O adaptador está na ranhura 2.

Ranhura opcional 2

3Comunicaçãoentreoacionamentoeadaptadorde fieldbus
B ativada. O adaptador está na ranhura 3.

Ranhura opcional 3

Nenhuma ação /
uint16

Seleciona como reageoacionamentoperante umaquebra
de comunicação fieldbus. Pode ser definido um atraso de
tempopara aaçãopeloparâmetro50.33T limper comFBA
B.

Func perd comFBA B50.32

Ver também o parâmetro 50.56 Força supervisão comun
FBA B.

0Nenhuma ação é tomada.Nenhuma ação

1O acionamento dispara em 7520 FBA B comunicação. Isto
ocorre apenas seo controlo for esperadoda interface FBA
B (selecionadacomo fontedearranque/paragem/referên-
cia no local de controlo atualmente ativo), ou se a super-
visão for forçada usando o parâmetro 50.56 Força super-
visão comun FBA B.

Falha

2O acionamento gera um aviso A7C2 Comunicação FBA B e
imobiliza a velocidadenonível a queoacionamento estava
a funcionar. Isto ocorre apenas se o controlo for esperado
da interface FBA B, ou se a supervisão for forçada usando
o parâmetro 50.56 Força supervisão comun FBA B.

Última veloc

A velocidade é determinada combase 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 comunicação.

3O acionamento gera um aviso A7C2 Comunicação FBA B e
ajusta a velocidade para a definida pelo parâmetro 22.41
Ref veloc segura (ou 28.41 Ref freq segura (quando está a
ser usada a referência de frequência).

Ref veloc segura

Isto ocorre apenas se o controlo for esperadoda interface
FBA B, ou se a supervisão for forçada usando o parâmetro
50.56 Força supervisão comun FBA B.

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

4O acionamento dispara em 7520 FBA B comunicação. Isto
ocorremesmoquenãoseja esperadocontroloda interface
FBA B.

Sempre falha
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5O acionamento gera um aviso A7C2 Comunicação FBA B.
Isto ocorre apenas se o controlo for esperadoda interface
FBA B, ou se a supervisão for forçada usando o parâmetro
50.56 Força supervisão comun FBA B.

Aviso

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

0.3 s / uint16Define o tempo de atraso antes da ação definida pelo
parâmetro 50.32 Func perd com FBA B ser tomada. O
contadorde tempo iniciaquandoa ligaçãodecomunicação
falha para atualizar a mensagem.

T lim per com FBA B50.33

Como regra geral, este parâmetro deve ser ajustado para
pelomenos 3 vezes o intervalo de transmissão domestre.

Nota: Existe umatraso de 60 segundos de arranque imedia-
tamente após a ligação. Durante o atraso, a monitorização
de falha de comunicação é desativada (mas a comunicação
pode estar ativa).

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso de tempo.0.1 ... 6553.5 s

Auto / uint16Seleciona o tipo e a escala da referência 1 recebida do
adaptador B do fieldbus.

FBA B tipo ref150.34

Ver o parâmetro 50.4 FBA A tipo ref1.

Auto / uint16Seleciona o tipo e a escala da referência 2 recebida do
adaptador B do fieldbus.

FBA B tipo ref250.35

Ver o parâmetro 50.4 FBA A tipo ref1.

Auto / uint16Selecionao tipo/fonte e escala do valor atual 1 transmitido
para a rede de fieldbus através do adaptador de fieldbus
B.

FBA B tipo atual 150.37

Ver o parâmetro 50.7 FBA A tipo atual 1.

Auto / uint16Selecionao tipo/fonte e escalado valor atual 2 transmitido
para a rede de fieldbus através do adaptador de fieldbus
B.

FBA B tipo atual 250.38

Ver o parâmetro 50.8 FBA A tipo atual 2.

Não selecionada /
uint32

Seleciona a fontedapalavrade estadode fieldbusquando
o adaptador de fieldbus é ajustado para um perfil de co-
municação transparente, por ex. pelos seus parâmetros
de configuração (grupo 54 FBA B ajustes).

FBA B SW fonte
transp

50.39

0Nenhuma fonte selecionada.Não selecionada

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Não selecionada /
uint32

Quando o parâmetro 50.37 FBA B tipo atual 1 é ajustado
para Transparente ou Geral, este parâmetro seleciona a
fonte do valor atual 1 transmitido para a rede fieldbus via
o adaptador de fieldbus B.

FBA B fonte tran act150.40

0Nenhuma fonte selecionada.Não selecionada

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]
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Não selecionada /
uint32

Quando o parâmetro 50.38 FBA B tipo atual 2 é ajustado
para Transparente ou Geral, este parâmetro seleciona a
fonte do valor atual 2 transmitido para a rede fieldbus via
o adaptador de fieldbus B.

FBA B fonte tran act250.41

0Nenhuma fonte selecionada.Não selecionada

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Desativar / uint16Ativaaapresentaçãodedadosembruto (nãomodificados)
recebidos e envidados para o adaptador de fieldbus B nos
parâmetros 50.43…50.48.

FBA B ativar depur50.42

Esta funcionalidadedeveserusadaapenasparadepuração.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Apresentaçãodedadosembrutodoadaptadorde fieldbus
B desativada.

Desativar

1Apresentaçãodedadosembrutodoadaptadorde fieldbus
B ativada.

Rápido

0 / uint32Exibe a palavra de controlo em bruto (não modificada)
enviada pelomestre (PLC) para o adaptador de fieldbus B
se a depuração for ativada pelo parâmetro 50.42 FBA B
ativar depur.

Plav controlo FBA B50.43

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Palavra de controlo enviada pelo mestre para o adaptador
de fieldbus B.

00000000…FFFFFFFFh

- / int32Exibe a referência REF1 embruto (nãomodificada) enviada
pelomestre (PLC) para o adaptador de fieldbus B se a de-
puração for ativada pelo parâmetro 50.42 FBA B ativar
depur.

FBA B refer 150.44

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / int32Exibea referênciaREF2embruto (nãomodificada) enviada
pelomestre (PLC) para o adaptador de fieldbus B se a de-
puração for ativada pelo parâmetro 50.42 FBA B ativar
depur.

FBA B refer 250.45

Este parâmetro é apenas de leitura.

0 / uint32Exibe a palavra de estado em bruto (não modificada) en-
viada pelo adaptador de fieldbus B para omestre (PLC) se
adepuração for ativadapeloparâmetro50.42FBABativar
depur.

Plav estado FBA B50.46

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Palavra de estado enviada pelo adaptador de fieldbus B
para o mestre.

00000000…FFFFFFFFh

- / int32Exibeovalor atualACT1embruto (nãomodificado) enviado
pelo adaptador de fieldbus B para omestre (PLC) se a de-
puração for ativada pelo parâmetro 50.42 FBA B ativar
depur.

FBA B valor atual 150.47

Este parâmetro é apenas de leitura.
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- / int32Exibe o valor atual ACT2 embruto (nãomodificado) envia-
do pelo adaptador de fieldbus B para o mestre (PLC) se a
depuração for ativada pelo parâmetro 50.42 FBA B ativar
depur.

FBA B valor atual 250.48

Este parâmetro é apenas de leitura.

Normal / uint16Seleciona os níveis do tempo de comunicação.FBA B sel nível temp50.51

Em geral, níveis de tempo mais baixos dos serviços de
leitura/escrita reduzem a carga da CPU. A tabela abaixo
apresenta os níveis de tempo dos serviços de leitura/es-
crita para dados cíclicos elevados e baixos com cada
ajuste de parâmetros.

Cíclico baixo **Cíclico alto *Seleção

2 ms10 msA monitorizar

10 ms2 msNormal

2 ms500 μsRápido

2 ms250 μsMuito rápido

* Dados cíclicos altos são constituídos por palavras de
estado do fieldbus, Act1 e Act2.

**Osdados cíclicosbaixos são constituídospor dadosdos
parâmetros mapeados para os grupos de parâmetros 55
FBA B dados in e 56 FBA B dados out, e pelos dados cícli-
cos.

A palavra de controlo, Ref1 e Ref2 são tratadas comogera-
das ininterruptamente na receçãodasmensagens cíclicas
elevadas.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Velocidade normal.Normal

1Velocidade rápida.Rápido

2Velocidade muito rápida.Muito rápido

3Velocidade baixa. Otimizada para comunicação emonito-
rização pela ferramenta para PC.

A monitorizar

- / uint16Ativa amonitorizaçãoda comunicaçãode fieldbus separa-
damentepara cada local de controlo (ver a secçãoControlo
local vs. controlo externo (página 23)).

Força supervisão co-
mun FBA B

50.56

O parâmetro é primeiramente destinado para monitori-
zação da comunicação com FBA B quando está ligada ao
programadeaplicaçãoenãoselecionadacomouma fonte
de controlo por parâmetros do acionamento.

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 1 está
a ser usado.

Ext 1b0

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 2 está
a ser usado.

Ext 2b1

1 =Monitorizaçãoda comunicaçãoativaquandoocontrolo
local está a ser usado.

Localb2

Reservedb3…15
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1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Ativar / uint16Ativa/desativa a deteção automática de FBA.FBAdeteçãoautomá-
tica

50.99

Nota: A deteção automática FBA funciona apenas com um
adaptador de fieldbus.

0A deteção automática de FBA está desativada.Desativado

1A deteção automática de FBA está ativada.Ativar
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Configuração do adaptador de fieldbus A.FBA A ajustes51

Nenhum / uint16Visualiza o tipo de módulo adaptador de fieldbus ligado.FBA A tipo51.1

0 = Módulo não encontrado ou não corretamente ligado,
ou foi desativado pelo parâmetro 50.1 FBA A ativo; 1 = FP-
BA; 32 = FCAN; 37 = FDNA; 101 = FCNA, 128 = FENA-11/21;
135 = FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / uint16Os parâmetros 51.02…51.26 são específicos do módulo
adaptador. Para mais informação, consulte a documen-

FBA A Par251.2

tação do módulo adaptador de fieldbus. Note que nem
todos estes parâmetros são necessariamente usados.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Parâmetros de configuração do adaptador de fieldbus.0...65535 SemUnid

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

- / uint16Ver o parâmetro 51.2 FBA A Par2.FBA A Par2651.26

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Parâmetros de configuração do adaptador de fieldbus.0...65535 SemUnid

Feito / uint16Valida qualquer modificação dos ajustes de configuração
do módulo adaptador de fieldbus. Depois da atualização,
o valor reverte automaticamente para Feito.

FBA A atualizar par51.27

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Atualização efetuada.Feito

1A atualizar.Atualizar

0 / uint16Apresenta a revisão da tabela de parâmetros do ficheiro
de mapeamento do módulo adaptador de fieldbus (guar-
dada na memória do acionamento).

FBA A ver tabela par51.28

Em formato axyz, onde ax = número da revisão principal;
yz = número da revisão secundária da tabela.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Revisão da tabela de parâmetros do módulo adaptador.0000…FFFFh

- / uint16Apresenta o código tipo do acionamento ficheiro de ma-
peamento do módulo adaptador de fieldbus (guardado
na memória do acionamento).

FBA A cód tipo conv51.29

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Código do tipo de acionamento guardado no ficheiro de
mapeamento.

SemUnid

- / uint16Apresentaa revisãodo ficheirodemapeamentodomódulo
adaptador de fieldbus guardado na memória do aciona-
mento em formato decimal.

FBA A ver fich ma-
peam

51.30

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Revisão do ficheiro de mapeamento.SemUnid

Vazio / uint16Apresentaoestadodacomunicaçãodomóduloadaptador
de fieldbus.

D2FBA est comun51.31

0Adaptador não configurado.Vazio
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1Adaptador a inicializar.Exec.init

2Ocorreu uma interrupçãona comunicação entre o adapta-
dor e o acionamento.

Temporização

3Errodeconfiguraçãodoadaptador: ficheirodemapeamen-
tonãoencontradono ficheirodosistemadoacionamento,
ou mais de três falhas do carregamento do ficheiro de
mapeamento.

Conf.err

4A comunicação por fieldbus está off-line.Off-line

5A comunicação por fieldbus está on-line, ou o adaptador
de fieldbus foi configurado não para detetar uma quebra
de comunicação. Para mais informação, consulte a docu-
mentação do adaptador de fieldbus.

On-line

6O adaptador está a efetuar um restauro do hardware.Rearme

0 / uint16Exibe as versões de patch e de construção do firmware do
módulo adaptador no formato xxyy, onde xx = número da
versão patch, yy = número da versão de construção.

FBA A ver comun SW51.32

Exemplo: C802 = 200.02 (versão patch 200, versão de
construção 2).

1 = 1Versões de patch e de construção do firmware do módulo
adaptador.

0000…FFFFh

0 / uint16Exibe as grandes e pequenas versões de patch e de cons-
trução do firmware domódulo adaptador no formato xxy,
onde x = número da revisãomaior, yy = número da revisão
menor.

FBA A ver aplic SW51.33

Exemplo: 300=3.00 (versãogrande 3, versãopequena00).

1 = 1Versõesmaiores emenoresdo firmwaredomódulo adapta-
dor.

0000…FFFFh
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Seleção dos dados a serem transferidos do acionamento
para o controlador fieldbus através do adaptador de
fieldbus A.

Nota:Valoresde 32bits requeremdois parâmetros consecu-
tivos. Sempre que um valor de 32 bits é selecionado num
parâmetrodedados, o próximodeparâmetro é automatica-
mente reservado.

FBA A ent dados52

Nenhum / uint32Os parâmetros 52.01…52.12 selecionamos dados a serem
transferidos do acionamento para o controlador de field-
bus através do adaptador de fieldbus A.

FBA A dados in152.1

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

2Referência REF1 (16 bits)Ref1 16bit

3Referência REF2 (16 bits)Ref2 16bit

4Palavra de Estado (16 bits)SW 16bit

5Valor atual ACT1 (16 bits)Act1 16bit

6Valor atual ACT2 (16 bits)Act2 16bit

11Palavra de Controlo (32 bits)CW 32bit

12Referência REF1 (32 bits)Ref1 32bit

13Referência REF2 (32 bits)Ref2 32bit

14Palavra de Estado (32 bits)SW 32bit

15Valor atual ACT1 (32 bits)Act1 32bit

16Valor atual ACT2 (32 bits)Act2 32bit

24Palavra de Estado 2 (16 bits)SW2 16bit

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

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

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 52.1 FBA A dados in1.FBA A dados in1252.12
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Seleção dos dados a serem transferidos do controlador
fieldbus para o acionamento através do adaptador de
fieldbus A.

Nota:Valoresde 32bits requeremdois parâmetros consecu-
tivos. Sempre que um valor de 32 bits é selecionado num
parâmetrodedados, o próximodeparâmetro é automatica-
mente reservado.

FBA A dados out53

Nenhum / uint32Os parâmetros 53.01…53.12 selecionam dados a serem
transferidosdo controladorde fieldbusparaoacionamen-
to através do adaptador de fieldbus A.

FBA dados out153.1

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

2Referência REF1 (16 bits)Ref1 16bit

3Referência REF2 (16 bits)Ref2 16bit

11Palavra de Controlo (32 bits)CW 32bit

12Referência REF1 (32 bits)Ref1 32bit

13Referência REF2 (32 bits)Ref2 32bit

21Palavra de Controlo 2 (16 bits)CW2 16bit

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Nenhum / uint32Os parâmetros 53.01…53.12 selecionam dados a serem
transferidosdo controladorde fieldbusparaoacionamen-
to através do adaptador de fieldbus A.

FBA dados out253.2

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

2Referência REF1 (16 bits)Ref1 16bit

3Referência REF2 (16 bits)Ref2 16bit

11Palavra de Controlo (32 bits)CW 32bit

12Referência REF1 (32 bits)Ref1 32bit

13Referência REF2 (32 bits)Ref2 32bit

21Palavra de Controlo 2 (16 bits)CW2 16bit

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 53.1 FBA dados out1.FBA dados out1253.12
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Configuração do adaptador de fieldbus B.FBA B ajustes54

Nenhum / uint16Visualiza o tipo de módulo adaptador de fieldbus ligado.
0 = Módulo não encontrado ou não corretamente ligado,

FBA B tipo54.1

ou foi desativado pelo parâmetro 50.31 FBA B ativo; 1 =
FPBA; 32=FCAN; 37=FDNA; 101=FCNA, 128=FENA-11/21;
135 = FECA; 136 = FEPL; 485 = FSCA.

Este parâmetro é apenas de leitura.

- / uint16Os parâmetros 54.02…54.26 são específicos do módulo
adaptador. Para mais informação, consulte a documen-

FBA B Par254.2

tação do módulo adaptador de fieldbus. Note que nem
todos estes parâmetros são necessariamente usados.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Parâmetros de configuração do adaptador de fieldbus.0.0 ... 65535.0 SemU-
nid

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

- / uint16Ver o parâmetro 54.2 FBA B Par2.FBA B Par2654.26

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Parâmetros de configuração do adaptador de fieldbus.0.0 ... 65535.0 SemU-
nid

Feito / uint16Valida qualquer modificação dos ajustes de configuração
do módulo adaptador de fieldbus. Depois da atualização,
o valor reverte automaticamente para Feito.

FBA B atualizar par54.27

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Atualização efetuada.Feito

1A atualizar.Atualizar

0 / uint16Apresenta a revisão da tabela de parâmetros do ficheiro
de mapeamento do módulo adaptador de fieldbus (guar-

FBA B ver tab par54.28

dadanamemóriadoacionamento). Emformatoaxyz, onde
ax = número da revisão principal; yz = número da revisão
secundária da tabela.

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Revisão da tabela de parâmetros do módulo adaptador.0000…FFFFh

- / uint16Apresenta o código tipo do acionamento ficheiro de ma-
peamento do módulo adaptador de fieldbus (guardado
na memória do acionamento).

FBA B cód tipo conv54.29

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Código do tipo de acionamento guardado no ficheiro de
mapeamento.

0...65535 SemUnid

- / uint16Apresentaa revisãodo ficheirodemapeamentodomódulo
adaptador de fieldbus guardado na memória do aciona-
mento em formato decimal.

FBA B ver fich ma-
peam

54.30

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Revisão do ficheiro de mapeamento.0...65535 SemUnid

Vazio / uint16Apresentaoestadodacomunicaçãodomóduloadaptador
de fieldbus.

D2FBA B estado com54.31

0Adaptador não configurado.Vazio
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

1Adaptador a inicializar.Exec.init

2Ocorreu uma interrupçãona comunicação entre o adapta-
dor e o acionamento.

Temporização

3Errodeconfiguraçãodoadaptador: ficheirodemapeamen-
tonãoencontradono ficheirodosistemadoacionamento,
ou mais de três falhas do carregamento do ficheiro de
mapeamento.

Conf.err

4A comunicação por fieldbus está off-line.Off-line

5A comunicação por fieldbus está on-line, ou o adaptador
de fieldbus foi configurado não para detetar uma quebra
de comunicação. Para mais informação, consulte a docu-
mentação do adaptador de fieldbus.

On-line

6O adaptador está a efetuar um restauro do hardware.Rearme

0 / uint16Exibe as versões de patch e de construção do firmware do
módulo adaptador no formato xxyy, onde xx = número da
versão patch, yy = número da versão de construção.

FBA B ver SW com54.32

Exemplo: C802 = 200.02 (versão patch 200, versão de
construção 2).

1 = 1Versões de patch e de construção do firmware do módulo
adaptador.

0000…FFFFh

0 / uint16Exibe as grandes e pequenas versões de patch e de cons-
trução do firmware domódulo adaptador no formato xxy,
onde x = número da revisãomaior, yy = número da revisão
menor.

FBA B ver SW aplic54.33

Exemplo: 300=3.00 (versãogrande 3, versãopequena00).

1 = 1Versõesmaiores emenoresdo firmwaredomódulo adapta-
dor.

0000…FFFFh
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Seleção dos dados a serem transferidos do acionamento
para o controlador fieldbus através do adaptador de
fieldbus B.

FBA B dados in55

Nenhum / uint32Osparâmetros 55.01…55.12 selecionamosdados a serem
transferidos do acionamento para o controlador de field-
bus através do adaptador de fieldbus B.

FBA B dados in155.1

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

2Referência REF1 (16 bits)Ref1 16bit

3Referência REF2 (16 bits)Ref2 16bit

4Palavra de Estado (16 bits)SW 16bit

5Valor atual ACT1 (16 bits)Act1 16bit

6Valor atual ACT2 (16 bits)Act2 16bit

11Palavra de Controlo (32 bits)CW 32bit

12Referência REF1 (32 bits)Ref1 32bit

13Referência REF2 (32 bits)Ref2 32bit

14Palavra de Estado (32 bits)SW 32bit

15Valor atual ACT1 (32 bits)Act1 32bit

16Valor atual ACT2 (32 bits)Act2 32bit

24Palavra de Estado 2 (16 bits)SW2 16bit

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

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

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 55.1 FBA B dados in1.FBA B dados in1255.12

448 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Seleção dos dados a serem transferidos do controlador
fieldbus para o acionamento através do adaptador de
fieldbus B.

FBA B dados out56

Nenhum / uint32Os parâmetros 56.01…56.12 selecionam dados a serem
transferidosdo controladorde fieldbusparaoacionamen-
to através do adaptador de fieldbus B.

FBA B dados out156.1

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

2Referência REF1 (16 bits)Ref1 16bit

3Referência REF2 (16 bits)Ref2 16bit

11Palavra de Controlo (32 bits)CW 32bit

12Referência REF1 (32 bits)Ref1 32bit

13Referência REF2 (32 bits)Ref2 32bit

21Palavra de Controlo 2 (16 bits)CW2 16bit

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

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

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 56.1 FBA B dados out1.FBA B dados out1256.12
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Configuração da interface de fieldbus integrada (EFB).Fieldbus integrado58

Consultar tambémocapítuloControlo atravésda interface
de fieldbus integrada (EFB).

Nenhum / uint16Ativa/desativaa interfacede fieldbus integradaeseleciona
o protocolo a usar.

Ativar protocolo58.1

Nota:
• Quando a interface de fieldbus integrado é ativada, a

funcionalidadeda ligaçãoacionamento-para-acionamen-
to é automaticamente desativada.

• Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Nenhuma (comunicação desativada).Nenhum

1A interface de fieldbus integrada é ativada e usa o proto-
colo Modbus RTU.

Modbus RTU

0 / uint16Exibe a ID e a revisão do protocolo.ID protocolo58.2

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1ID e revisão do protocolo.0000…FFFFh

1 SemUnid / uint16Define o endereço do nó do acionamento na ligação de
fieldbus.Os valores 1…247 sãopermitidos.Não sãopermi-
tidos on-line dois dispositivos com o mesmo endereço.

Endereço nó58.3

As alterações a este parâmetro entram em vigor depois
daunidadede controlo ser reiniciadaoudosnovos ajustes
serem validados pelo parâmetro 58.6 Controlo comunic.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Endereço nó (os valores 1…247 são permitidos).0...255 SemUnid

19,2 kbps / uint16Seleciona a velocidade de transmissão da ligação de
fieldbus.

Taxa transmissão58.4

As alterações a este parâmetro entram em vigor depois
daunidadede controlo ser reiniciadaoudosnovos ajustes
serem validados pelo parâmetro 58.6 Controlo comunic.

14.8 kbit/s.4.8 kbps

29.6 kbit/s.9,6 kbps

319.2 kbit/s.19,2 kbps

438.4 kbit/s.38,4 kbps

557.6 kbit/s.57,6 kbps

676.8 kbit/s.76,8 kbps

7115.2 kbit/s.115,2 kbps

8 PAR 1 / uint16Seleciona o tipo de bit de paridade e o número de bits de
paragem.

Paridade58.5

As alterações a este parâmetro entram em vigor depois
daunidadede controlo ser reiniciadaoudosnovos ajustes
serem validados pelo parâmetro 58.6 Controlo comunic.

0Oito bits de dados, nenhum bit de paridade, um bit de
paragem

8 NENHUM 1

18bits dedados, sembit deparidade, dois bits deparagem.8 NENHUM 2

2Oitobits dedados, bit deparidadepar, umbit deparagem8 PAR 1

450 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

3Oito bits de dados, bit de paridade impar, um bit de para-
gem

8 IMPAR 1

Ativo / uint16Valida quaisquer alterações nos ajustes EFB ou ativa o
modo de silêncio.

Controlo comunic58.6

0Operação normal.Ativo

1Valida quaisquer ajustes da configuração EFB alterados.
Reverte automaticamente para Ativo.

Atualizar ajustes

2Ativa o modo silêncio (não são transmitidas mensagens).Modo silêncio

O modo silêncio pode ser terminado ativando a seleção
Atualizar ajustes deste parâmetro.

- / uint16Apresenta o estado da comunicação EFB.Disgnóstico comun58.7

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = Falha inicialização EFBInic falhab0

1 = O endereço de nó não é permitido pelo protocoloErr ender configb1

1 = Acionamento não autorizado a transmitirModo silênciob2

0 = Acionamento autorizado a transmitir

ReservadoAutobaudingb3

1 = Erros detetados (cabos A/B possivelmente trocados)Erro cablagb4

1 = Erro detetado: verificar parâmetros 58.04 e 58.05Erro paridadeb5

1 = Erro detetado: verificar parâmetros 58.05 e 58.04Erro tax transmb6

1 = 0 bytes recebidos durante os últimos 5 segundosSem ativ barramb7

1 = 0 pacotes (endereçados para qualquer dispositivo)
detetados durante os últimos 5 segundos

Sem pacotesb8

1 = Erros detetados (interferência ou outro dispositivo
quando o mesmo endereço na linha)

Ruíd ou erro endb9

1 = 0 pacotes endereçados para o acionamento recebidos
dentro do tempo limite (58.16)

Perda comunb10

1 =Nenhumapalavra de controlo ou referências recebidas
dentro do tempo limite (58.16)

Perda CW/Refb11

ReservadoNão ativob12

1 = Informação de estado dependente de protocoloProtocolo 1b13

1 = Informação de estado dependente de protocoloProtocolo 2b14

1 = Problema com chamadas para o programa de controlo
do acionamento

Erro internob15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 SemUnid / uint32Exibe uma contagem dos pacotes válidos endereçados
para o acionamento.

Pac recebidos58.8

Durante a operação normal, este número aumenta cons-
tantemente.

Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Númerodepacotes recebidos endereçadospara o aciona-
mento.

0...4294967295SemU-
nid
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

0 SemUnid / uint32Exibe uma contagem dos pacotes válidos transmitidos
para o acionamento.

Pac transmitidos58.9

Durante a operação normal, este número aumenta cons-
tantemente.

Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de pacotes transmitidos.0...4294967295SemU-
nid

0 SemUnid / uint32Exibe uma contagem dos pacotes válidos endereçados
para qualquer dispositivo no barramento.

Todos pac58.10

Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de todos os pacotes recebidos.0...4294967295SemU-
nid

0 SemUnid / uint32Exibe uma contagem dos erros de carateres recebidos
pelo acionamento. Uma contagem crescente indica um
problema de configuração no barramento.

Erros UART58.11

Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de erros UART.0...4294967295SemU-
nid

0 SemUnid / uint32Exibe uma contagem dos pacotes com um erro CRC rece-
bidos pelo acionamento. Uma contagem crescente indica
interferência no barramento.

Erros CRC58.12

Pode ser rearmado na consola de controlo mantendo
pressionada a tecla Reset mais de 3 segundos.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de erros CRC.0...4294967295SemU-
nid

Falha / uint16Seleciona como reage o acionamento a uma quebra de
comunicação EFB.

Ação perda comun58.14

As alterações a este parâmetro entram em vigor depois
daunidadede controlo ser reiniciadaoudosnovos ajustes
serem validados pelo parâmetro 58.6 Controlo comunic.

Ver também os parâmetros 58.15 Modo perda comun e
58.16 Tempo perda comun.

0Nenhuma ação tomada (monitorização desativada).Não

1Oacionamentodispara6681Perda comunicaçãoEFB. Isto
ocorre apenas seo controlo for esperadodeFB (seleciona-
docomo fonte de arranque/paragem/referência no local
de controlo atualmente ativo), ou se a supervisão for
forçadausandooparâmetro58.36Forçasupervisãocomun
EFB.

Falha
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

2O acionamento gera um aviso A7CE Perda comun EFB e
imobiliza a velocidadenonível a queoacionamento estava
a funcionar. Isto ocorre apenas se o controlo for esperado
deEFB, ou se a supervisão for forçadausandooparâmetro
58.36 Força supervisão comun EFB.

Última veloc

A velocidade é determinada combase 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 comunicação.

3O acionamento gera um aviso A7CE Perda comun EFB e
ajusta a velocidade para a definida pelo parâmetro 22.41
Ref veloc segura (ou 28.41 Ref freq segura quando está a
ser usada a referência de frequência). Isto ocorre apenas
se o controlo for esperado de EFB, ou se a supervisão for
forçadausandooparâmetro58.36Forçasupervisãocomun
EFB.

Ref veloc seg

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

4Oacionamentodispara6681Perda comunicaçãoEFB. Isto
ocorre mesmo que não seja esperado controlo do EFB.

Sempre falha

5OacionamentogeraumavisoA7CEPerda comunEFB. Isto
ocorre apenas se o controlo for esperado de EFB, ou se a
supervisão for forçada usando o parâmetro 58.36 Força
supervisão comun EFB.

Aviso

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

Cw / Ref1 / Ref2 /
uint16

Definequais os tiposdemensagens restauramocontador
de tempo limite para detetar uma perda de comunicação
EFB.

Modo perda comun58.15

As alterações a este parâmetro entram em vigor depois
daunidadede controlo ser reiniciadaoudosnovos ajustes
serem validados pelo parâmetro 58.6 Controlo comunic.

Ver também os parâmetros 58.14 Ação perda comun e
58.16 Tempo perda comun.

1Qualquer mensagem endereçada para o acionamento
restaura o tempo limite.

Qualquer msg

2Umadigitaçãodapalavrade controlooudeuma referência
do fieldbus restaura o tempo limite.

Cw / Ref1 / Ref2
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

3.0 s / uint16Define o tempo limite para a comunicação EFB. Se uma
quebra de comunicação demorar mais do que o tempo li-
mite, a açãoespecificadapeloparâmetro 58.14Açãoperda
comun é tomada.

Tempo perda comun58.16

As alterações a este parâmetro entram em vigor depois
daunidadede controlo ser reiniciadaoudosnovos ajustes
serem validados pelo parâmetro 58.6 Controlo comunic.

Nota: Existe umatraso de 30 segundos de arranque imedia-
tamente após a ligação. Durante o atraso, a monitorização
de falha de comunicação é desativada (mas a comunicação
pode estar ativa).
Ver também o parâmetro58.15 Modo perda comun.

1 = 1 s / 10 = 1 sTempo limite comunicação EFB.0.0 ... 6000.0 s

0 ms / uint16Define um atraso de resposta mínimo além de qualquer
atraso imposto pelo protocolo.

Atraso transm58.17

As alterações a este parâmetro entram em vigor depois
daunidadede controlo ser reiniciadaoudosnovos ajustes
serem validados pelo parâmetro 58.6 Controlo comunic.

1 = 1 ms / 1 = 1 msAtraso de resposta mínimo0...65535 ms

0 / uint32Exibe apalavrade controlobruta (nãomodificada) enviada
pelo controlador Modbus para o acionamento. Para fins
de depuração.

Palav controlo EFB58.18

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Palavra de controlo enviada pelo controlador Modbus para
o acionamento.

00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Exibe apalavrade controlobruta (nãomodificada) enviada
pelo acionamento para o controlador Modbus. Para fins
de depuração.

Palav estado EFB58.19

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1Palavraestadoenviadapeloacionamentoparaocontrolador
Modbus.

00000000…FFFFFFFFh

ABB Drives / uint16Define o perfil de controlo usado pelo protocolo.Perfil controlo58.25

0Perfil Acion ABB (com uma palavra de controlo de 16-bit)
com registos no formato clássico para compatibilidade
retroativa.

ABB Drives

2Perfil Transparente (palavra de controlo de 16-bit ou 32-
bit) com registos no formato clássico.

Transparente

Auto / uint16Selecionao tipo e a escala da referência 1 recebida através
da interface de fieldbus integrada.

EFB ref1 tipo58.26

A referência escalada é exibida por 3.9 EFB referência 1.

0O tipo e a escala são selecionados automaticamente de
acordo com a cadeia de referência (ver ajustes Binário,
Velocidade, Frequência) àqual a referênciadeentradaestá
ligada. Sea referência nãoestiver ligadaanenhumacadeia,
não é aplicada nenhuma escala (como na definição Trans-
parente).

Auto

1Nenhuma escala aplicada.Transparente
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2Referênca genérica com uma escala de 100 = 1 (ie. inteiro
e dois decimais).

Geral

3A escala é definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.Binário

4A escala é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.Velocidade

5A escala é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.Frequência

Binário / uint16Selecionao tipoeaescalada referência 2 recebida através
da interface de fieldbus integrada.

EFB ref2 tipo58.27

A referência escalada é exibida por 3.10 EFB referência 2.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 58.26 EFB ref1
tipo.

Auto / uint16Selecionao tipo/fonte e escala do valor atual 1 transmitido
para a rede de fieldbus através da interface de fieldbus
integrada.

EFB act1 tipo58.28

0O tipo/fonte e a escala seguemo tipo de referência 1 sele-
cionadopeloparâmetro 58.26EFB ref1 tipo. Ver os ajustes
individuais abaixo para as fontes e escalas.

Auto

1O valor selecionado pelo parâmetro 58.31 EFB act1 fonte
transp é enviado como valor atual 1. Não é aplicada escala
(a escala 16 bit é 1 = 1 unidade).

Transparente

2O valor selecionado pelo parâmetro 58.31 EFB act1 fonte
transp é enviado como valor atual 1 com uma escala de 16
bits de 100 = 1 unidade (ie. inteiro e dois decimais).

Geral

31.10 Binário motor enviada como valor atual 1. A escala é
definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.

Binário

41.1 Velocmotor usada enviada como valor atual 1. A escala
é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.

Velocidade

51.6 Frequência saída enviada como valor atual 1. A escala
é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.

Frequência

6Posição do motor enviada como valor atual 1. Ver o parâ-
metro 90.6 Pos motor escalada.

Posição

Binário / uint16Selecionao tipo/fonte e escalado valor atual 2 transmitido
para a rede de fieldbus através da interface de fieldbus
integrada.

EFB act2 tipo58.29

0O tipo/fonte e a escala seguemo tipode referência 2 sele-
cionadopeloparâmetro 58.27 EFB ref2 tipo. Ver os ajustes
individuais abaixo para as fontes e escalas.

Auto

1O valor selecionado pelo parâmetro 58.32 EFB act2 fonte
transp é enviado como valor atual 2. Não é aplicada escala
(a escala 16 bit é 1 = 1 unidade).

Transparente

2O valor selecionado pelo parâmetro 58.32 EFB act2 fonte
transp é enviado como valor atual 2 com uma escala de 16
bits de 100 = 1 unidade (ie. inteiro e dois decimais).

Geral

31.10 Binário motor enviada como valor atual 2. A escala é
definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.

Binário

41.1 Velocmotor usada enviada como valor atual 2. A escala
é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.

Velocidade

51.6 Frequência saída enviada como valor atual 2. A escala
é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.

Frequência
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6Posição do motor enviada como valor atual 1. Ver o parâ-
metro 90.6 Pos motor escalada.

Posição

Não selecionada /
uint32

Seleciona a fontedapalavra de estadoquando58.25 Perfil
controlo é definido para Transparente.

EFB pal est fte trans58.30

0Nenhum.Não selecionada

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Não selecionada /
uint32

Seleciona a fonte do valor atual 1 quando 58.28 EFB act1
tipo é ajustado para Transparente ou Geral.

EFBact1 fonte transp58.31

0Nenhum.Não selecionada

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Não selecionada /
uint32

Seleciona a fonte do valor atual 1 quando 58.29 EFB act2
tipo é ajustado para Transparente ou Geral.

EFBact2 fonte transp58.32

0Nenhum.Não selecionada

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Modo 0 / uint16Define o mapeamento entre os parâmetros e os registos
guardados na gama de registo 400101…465535 do Mod-
bus.

Modo endereço58.33

As alterações a este parâmetro entram em vigor depois
daunidadede controlo ser reiniciadaoudosnovos ajustes
serem validados pelo parâmetro 58.6 Controlo comunic.

0valores 16-bit (grupos 1…99, índices 1…99):Modo 0

Endereço de registo = 400000 + 100 × grupo de parâme-
tros+ índicedeparâmetros. Por exemplo, parâmetro 22.80
seriamapeadopara registar 400000+2200+80=402280.

valores 32-bit (grupos 1…99, índices 1…99):

Endereço de registo = 420000 + 200 × grupo de parâme-
tros + 2 × índice de parâmetros. Por exemplo, parâmetro
22.80 seria mapeado para registar 420000 + 4400 + 160 =
424560.

1Valores 16-bit (grupos 1…255, índices 1…255):Modo 1

Endereço de registo = 400000 + 256 × grupo de parâme-
tros+ índicedeparâmetros. Por exemplo, parâmetro 22.80
seriamapeadopara registar 400000+5632+80=405712.

2Valores de 32 bits (grupos 1…127, índices 1…255):Modo 2

Endereçode registo=400000+512×grupodeparâmetros
+ 2 × índice de parâmetros. Por exemplo, parâmetro 22.80
seria mapeado para registar 400000 + 11264 + 160 =
411424.

LO-HI / uint16Seleciona aordememque são transferidososparâmetros
de 16 e 32 bits são registados.

Ordem palav58.34

Para cada registo, oprimeirobyte contémobytedeordem
alta e o segundo byte contém o byte de ordem baixa.

As alterações a este parâmetro entram em vigor depois
daunidadede controlo ser reiniciadaoudosnovos ajustes
serem validados pelo parâmetro 58.6 Controlo comunic.

0O primeiro registo contém a palavra de ordem alta e o se-
gundo contém a palavra de ordem baixa.

HI-LO
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1O primeiro registo contém a palavra de ordem baixa e o
segundo contém a palavra de ordem alta.

LO-HI

- / uint16Ativa amonitorizaçãoda comunicaçãode fieldbus separa-
damentepara cada local de controlo (ver a secçãoControlo
local vs. controlo externo (página 23)).

Força supervisão co-
mun EFB

58.36

O parâmetro é primeiramente destinado para monitori-
zação da comunicação com EFB quando está ligada ao
programadeaplicaçãoenãoselecionadacomouma fonte
de controlo por parâmetros do acionamento.

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 1 está
a ser usado.

Ext 1b0

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 2 está
a ser usado.

Ext 2b1

1 =Monitorizaçãoda comunicaçãoativaquandoocontrolo
local está a ser usado.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

CW 16bit / uint32DefineoendereçonoacionamentoaqueomestreModbus
acede quando lê de ou escreve para o endereço de registo
400001.

Dados I/O 158.101

Omestredefineo tipodedados (entradaou saída).O valor
é transmitido numa estrutura Modbus constituída por
duas palavras de 16 bits. Se o valor é 16 bits, é transmitido
na LSW (palavra commenor significado). Se o valor é 32
bits, oparâmetro subsequente tambémé reservadoedeve
ser ajustado para Nenhum.

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16-bit)CW 16bit

2Referência REF1 (16 bits)Ref1 16bit

3Referência REF2 (16 bits)Ref2 16bit

4Palavra de Estado (16 bits)SW 16bit

5Valor atual ACT1 (16 bits)Act1 16bit

6Valor atual ACT2 (16 bits)Act2 16bit

11Palavra de Controlo (32-bit)CW 32bit

12Referência REF1 (32 bits)Ref1 32bit

13Referência REF2 (32 bits)Ref2 32bit

14Palavra de Estado (32 bits)SW 32bit

15Valor atual ACT1 (32 bits)Act1 32bit

16Valor atual ACT2 (32 bits)Act2 32bit

21Palavra de Controlo 2 (16 bits)CW2 16bit

Quando é usada uma palavra de controlo 32-bit, o ajuste
significa o 16 bits mais significativo.

24Palavra de Estado 2 (16 bits)SW2 16bit

Quando é usada uma palavra de controlo 32-bit, o ajuste
significa o 16 bits mais significativo.
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31Parâmetro 10.99 RO/DIO palav ctrl.RO/DIOpalavcontro-
lo

32Parâmetro 13.91 AO1 Armaz dados.AO1 Armaz dados

33Parâmetro 13.92 AO2 Armaz dados.AO2 Armaz dados

40Parâmetro 40.91 Feedback armazenamento dados.Feedback armaz da-
dos

41Parâmetro 40.92 Arm dados Pto ajuste.Armaz dados Pto
ajuste

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Ref1 16bit / uint32DefineoendereçonoacionamentoaqueomestreModbus
acede quando lê de ou escreve para o endereço de registo
400002.

Dados I/O 258.102

Sobre as seleções, veja o parâmetro 58.101 Dados I/O 1.

Ref2 16bit / uint32DefineoendereçonoacionamentoaqueomestreModbus
acede quando lê de ou escreve para o endereço de registo
400003.

Dados I/O 358.103

Sobre as seleções, veja o parâmetro 58.101 Dados I/O 1.

SW 16bit / uint32DefineoendereçonoacionamentoaqueomestreModbus
acede quando lê de ou escreve para o endereço de registo
400004.

Dados I/O 458.104

Sobre as seleções, veja o parâmetro 58.101 Dados I/O 1.

Act1 16bit / uint32DefineoendereçonoacionamentoaqueomestreModbus
acede quando lê de ou escreve para o endereço de registo
400005.

Dados I/O 558.105

Sobre as seleções, veja o parâmetro 58.101 Dados I/O 1.

Act2 16bit / uint32DefineoendereçonoacionamentoaqueomestreModbus
acede quando lê de ou escreve para o endereço de registo
400006.

Dados I/O 658.106

Sobre as seleções, veja o parâmetro 58.101 Dados I/O 1.

Nenhum / uint32Seletor deparâmetrosparao endereçode registoModbus
400007.

Dados I/O 758.107

Sobre as seleções, veja o parâmetro 58.101 Dados I/O 1.

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

Nenhum / uint32Seletor deparâmetrosparao endereçode registoModbus
400024.

Dados I/O 2458.124

Sobre as seleções, veja o parâmetro 58.101 Dados I/O 1.
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Configuração da comunicação DDCS.Comunicação DDCS60

O protocolo DDCS é usado na comunicação entre
• acionamentosnumaconfiguraçãomestre/seguidor (ver

página 34),
• o acionamento e um controlador externo como o

AC 800M (ver página 42), ou
• o acionamento (oumais precisamente, uma unidade in-

versora) e a unidade de alimentação do sistema de
acionamento (ver a página 44).

Todas as opções anteriores usam uma ligação de fibra
óticaque tambémrequer ummóduloFDCO (normalmente
comunidadesdecontroloZCU)ouummóduloRDCO(com
unidadesde controloBCU). A comunicaçãomestre/segui-
dor eocontrolador externo tambémpodemser implemen-
tados através do par de cabo blindado torcido e ligado ao
conector XD2D do acionamento.

Estegrupotambémcontémosparâmetrosparasupervisão
da comunicação acionamento-para-acionamento (D2D).

Não usado / uint16Seleciona a ligação usada pela funcionalidademestre/se-
guidor.

Porta comunicação
M/F

60.1

0Nenhuma (comunicação desativada).Não usado

1CanalAnomóduloFDCOna ranhura 1 (apenascomunidade
de controlo ZCU).

Ranhura 1A

2Canal A nomódulo FDCOna ranhura 2 (apenas comunida-
de de controlo ZCU).

Ranhura 2A

3Canal A nomódulo FDCOna ranhura 3 (apenas comunida-
de de controlo ZCU).

Ranhura 3A

4CanalBnomóduloFDCOna ranhura 1 (apenascomunidade
de controlo ZCU).

Ranhura 1B

5Canal B nomódulo FDCOna ranhura 2 (apenas comunida-
de de controlo ZCU).

Ranhura 2B

6Canal B nomódulo FDCOna ranhura 3 (apenas comunida-
de de controlo ZCU).

Ranhura 3B

12Canal 2 nomódulo RDCO (apenas comunidade de contro-
loBCU).

RDCO CH 2

7Conector XD2D.XD2D

Nota:Esta ligaçãonãopode coexistir, e nãodeve ser confun-
dida com, a comunicação acionamento-para-acionamento
(D2D) implementadapela programaçãodeaplicações (deta-
lhadaemDrive applicationprogrammingmanual (IEC61131-
-3), 3AUA0000127808 [Inglês]).

1 SemUnid / uint16Seleciona o endereço de nó do acionamento para a comu-
nicação mestre/seguidor. Não é possível o mesmo ende-
reço para dois nós on-line.

Endereço nó M/F60.2

Nota: Os endereços permitidos para o mestre são 0 e 1. Os
endereços permitidos para os seguidores são 2... 60.

- / -Endereço de nodo.1...254 SemUnid

Não usado / uint16Defineopapeldoacionamentona ligaçãomestre/seguidor
ou acionamento-para-acionamento.

Modo M/F60.3
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0Funcionalidade mestre/seguidor não ativa.Não usado

1O acionamento é o mestre na ligação mestre/seguidor
(DDCS).

Mestre DDCS

2Oacionamentoéumseguidor na ligaçãomestre/seguidor
(DDCS).

Seguidor DDCS

3O acionamento é o mestre na ligação mestre/seguidor
(D2D).

Mestre D2D

Nota: Estes ajustes devem ser usados apenas com a comu-
nicaçãoD2D implementadapelaprogramaçãodeaplicações.
Se estiver a usar a funcionalidade mestre/seguidor (ver pá-
gina 34) através do conector XD2D, selecionar antesMestre
DDCS.

4Oacionamentoéumseguidor na ligaçãomestre/seguidor
(D2D).

Seguidor D2D

Nota: Estes ajustes devem ser usados apenas com a comu-
nicaçãoD2D implementadapelaprogramaçãodeaplicações.
Se estiver a usar a funcionalidade mestre/seguidor (ver pá-
gina34) atravésdoconectorXD2D, selecionar antesSeguidor
DDCS.

5A função do acionamento na ligação mestre/seguidor
(DDCS) é definida pelos parâmetros 60.15 Forçar mestre
e 60.16 Forçar seguidor.

Forçado DDCS

6A função do acionamento na ligação mestre/seguidor
(D2D) é definida pelos parâmetros 60.15 Forçar mestre e
60.16 Forçar seguidor.

Forçado D2D

Nota: Estes ajustes devem ser usados apenas com a comu-
nicaçãoD2D implementadapelaprogramaçãodeaplicações.
Se estiver a usar a funcionalidade mestre/seguidor (ver pá-
gina 34) atravésdo conector XD2D, selecionar antes Forçado
DDCS.

Anel / uint16Seleciona a tipologia da ligação mestre/seguidor.Ligação HWM/F60.5

Nota:Usar o ajuste Estrela se estiver a usar a funcionalidade
mestre/seguidor (ver página 34) através do conetor XD2D
(por oposição a uma ligação de fibra ótica).

0Os dispositivos estão ligados numa topologia em anel.
Envio de mensagens ativo.

Anel

1Os dispositivos estão ligados numa topologia em estrela
(por exemplo, através de uma unidade de ramificação).
Envio de mensagens inativo.

Estrela

10 SemUnid / uint16Define a intensidade da luz da transmissão LED do canal
CH2 do módulo RDCO. (Este parâmetro é efetivo apenas
quando o parâmetro 60.1 Porta comunicação M/F está
ajustado para RDCO CH 2. Os módulos FDCO tem um
hardware seletor de transmissão de corrente.)

Controlo lig M/F60.7

Em geral, usa valores mais elevados com cabos de fibra
ótica mais longos.

O ajuste máximo é aplicável ao comprimento máximo da
ligação de fibra ótica. Ver Funcionalidade mestre/segui-
dor (página 34).
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- / -Intensidade da luz.1...15 SemUnid

100 ms / uint16Define o tempo limite para a comunicação (DDCS) mes-
tre/seguidor. Se uma quebra de comunicação demora
mais do que o tempo limite, a ação especificada pelo
parâmetro 60.9 Func perda comM/F é tomada.

Tem lim perda com
M/F

60.8

Como regra geral, este parâmetro deve ser ajustado para
pelomenos 3 vezes o intervalo de transmissão domestre.

- / -Tempo limite comunicação mestre/seguidor.0...65535 ms

Falha / uint16Seleciona como reage o acionamento a uma quebra de
comunicação do mestre/seguidor.

Func perda comM/F60.9

0Nenhuma ação é tomada.S/Ação

1OacionamentogeraumavisoA7CBPerda comunM/F. Isto
sóocorre seo controlo for esperadoda ligaçãomestre/se-
guidor, ou se a supervisão for forçadausandooparâmetro
60.32 Força supervisão comun M/F.

Aviso

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

2O acionamento dispara 7582 Perda comun M/F. Isto só
ocorre seocontrolo for esperadoda ligaçãomestre/segui-
dor, ou se a supervisão for forçada usando o parâmetro
60.32 Força supervisão comun M/F.

Falha

3Oacionamentodispara 7582Perda comunM/F. Istoocorre
mesmoquenãoseja esperadocontrolodo fieldbusdeuma
ligação mestre/seguidor.

Sempre falha

Auto / uint16Seleciona o tipo e a escala da referência 1 recebida da li-
gaçãomestre/seguidor. O valor resultante é apresentado
por 3.13 M/F ou D2D ref1.

M/F ref1 tipo60.10

0O tipo e a escala são selecionados automaticamente de
acordo com a cadeia de referência (ver ajustes Binário,
Velocidade, Frequência) àqual a referênciadeentradaestá
ligada. Sea referência nãoestiver ligadaanenhumacadeia,
não é aplicada nenhuma escala (tal como em Transparen-
te).

Auto

1Nenhuma escala aplicada.Transparente

2Referênca genérica com uma escala de 100 = 1 (ie. inteiro
e dois decimais).

Geral

3A escala é definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.Binário

4A escala é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.Velocidade

5A escala é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.Frequência

Binário / uint16Seleciona o tipo e a escala da referência 2 recebida da li-
gaçãomestre/seguidor. O valor resultante é apresentado
por 3.14 M/F ou D2D ref2.

M/F ref2 tipo60.11

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 60.10 M/F ref1
tipo.

Auto / uint16Seleciona o tipo e a escala do valor atual ACT1 transmitido
para a ligação mestre/seguidor.

M/F act1 tipo60.12
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0O tipo/fonte e a escala seguemo tipo de referência 1 sele-
cionadopeloparâmetro 60.10M/F ref1 tipo. Ver os ajustes
individuais abaixo para as fontes e escalas.

Auto

1ReservadoTransparente

2ReservadoGeral

31.10 Binário motor enviada como valor atual 1. A escala é
definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.

Binário

41.1 Velocmotor usada enviada como valor atual 1. A escala
é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.

Velocidade

51.6 Frequência saída enviada como valor atual 1. A escala
é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.

Frequência

Auto / uint16Seleciona o tipo e a escala do valor atual ACT2 transmitido
para a ligação mestre/seguidor.

M/F act2 tipo60.13

0O tipo/fonte e a escala seguemo tipode referência 2 sele-
cionadopelo parâmetro 60.11M/F ref2 tipo. Ver os ajustes
individuais abaixo para as fontes e escalas.

Auto

1ReservadoTransparente

2ReservadoGeral

31.10 Binário motor enviada como valor atual 2. A escala é
definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.

Binário

41.1 Velocmotor usada enviada como valor atual 2. A escala
é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.

Velocidade

51.6 Frequência saída enviada como valor atual 2. A escala
é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.

Frequência

Nenhum / uint32(Efetivo apenas nomestre.) Define os seguidores de onde
os dados são lidos. Ver também os parâmetros
62.28…62.33.

Selec seguidor M/F60.14

2Os dados são lidos do seguidor com o endereço de nó 2.Nó seguidor 2

4Os dados são lidos do seguidor com o endereço de nó 3.Nó seguidor 3

8Os dados são lidos do seguidor com o endereço de nó 4.Nó seguidor 4

6Os dados são lidos do seguidor com os endereços de nó
2 e 3.

Nós seguidores 2+3

10Os dados são lidos do seguidor com os endereços de nó
2 e 4.

Nós seguidores 2+4

12Os dados são lidos do seguidor com os endereços de nó
3 e 4.

Nós seguidores 3+4

14Os dados são lidos do seguidor com os endereços de nó
2, 3 e 4.

Nós seguidores
2+3+4

0Nenhum.Nenhum

FALSO / uint32Quando o parâmetro 60.3 Modo M/F é ajustado para
Forçado DDCS ou Forçado D2D, este parâmetro seleciona
uma fonte que força o acionamento a ser o mestre na li-
gação mestre/seguidor.

Forçar mestre60.15

1 =Oacionamento éomestre na ligaçãomestre/seguidor.

00.FALSO

11.VERD
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-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

FALSO / uint32Quando o parâmetro 60.3 Modo M/F é ajustado para
Forçado DDCS ou Forçado D2D, este parâmetro seleciona
uma fonte que força o acionamento a ser o seguidor na li-
gação mestre/seguidor.

Forçar seguidor60.16

1 =Oacionamento é seguidor na ligaçãomestre/seguidor.

00.FALSO

11.VERD

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Falha / uint16(Efetivo apenas nomestre.) Seleciona como reage o acio-
namento a uma falha no seguidor.

Ação falha seguidor60.17

Ver também os parâmetros 60.23 Sel 1 estado supervisão
M/F.

Nota: Cada seguidor deve ser configurado para transmitir
a sua palavra de estado como uma das três palavras de da-
dos nos parâmetros 60.1…60.3. Nomestre, o parâmetro de
destinocorrespondente (62.4…62.12)deveserdefinidocomo
SW seguidor.

0Nenhuma ação é tomada. Os acionamento não afetados
na ligação mestre/seguidor continuarão a funcionar.

Não

1O acionamento gera uma indicação de aviso (AFE7 Segui-
dor).

Aviso

2Oacionamentodispara emFF7ESeguidor. Todosos segui-
dores serão parados.

Falha

Sempre / uint16Interliga o arranquedomestre comoestadodos seguido-
res.

Ativar seguidor60.18

Ver também os parâmetros 60.23 Sel 1 estado supervisão
M/F.

Nota: Cada seguidor deve ser configurado para transmitir
a sua palavra de estado como uma das três palavras de da-
dos nos parâmetros 60.1…60.3. Nomestre, o parâmetro de
destinocorrespondente (62.4…62.12)deveserdefinidocomo
SW seguidor.

0Omestre só pode ser iniciado se todos os seguidores es-
tiverem prontos para serem ligados (bit 0 of 6.11 Palav
estado principal em cada seguidor estiver ON).

MSW bit 0

1Omestre só pode ser iniciado se todos os seguidores es-
tiverem prontos para operar (bit 1 de 6.11 Palav estado
principal em cada seguidor estiver ON).

MSW bit 1

2Omestre só pode ser iniciado se todos os seguidores es-
tiveremprontospara serem ligadoseprontosparaoperar
(bit 0 e 1 de 6.11 Palav estado principal em cada seguidor
estiver ON).

MSW bits 0 + 1

3O arranque do mestre não está interligado com o estado
dos seguidores.

Sempre

4O mestre só pode ser iniciado se o bit 12, definido pelo
utilizador, de 6.11 Palav estadoprincipal emcada seguidor
estiver ON. Ver o parâmetro 6.31 Sel MSW bit 12.

MSW bit 12
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5Omestre só pode ser iniciado se o bit 0 e o bit 12, definido
de 6.11 Palav estado principal em cada seguidor estiver
ON.

MSW bits 0 + 12

6Omestre só pode ser iniciado se o bit 1 e o bit 12, definido
de 6.11 Palav estado principal em cada seguidor estiver
ON.

MSW bits 1 + 12

- / uint16Os parâmetros 60.19…60.28 são apenas efetivos quando
o acionamento é omestre numa ligação D2D (acionamen-
to-para-acionamento), implementada pela programação
de aplicação. Ver os parâmetros 60.1 Porta comunicação
M/F e 60.3 Modo M/F, e Drive (IEC 61131-3) application
programming manual (3AUA0000127808 [Inglês]).

Sel 1 supervisão co-
mun M/F

60.19

No mestre, os parâmetros 60.19 Sel 1 supervisão comun
M/F e 60.20 Sel 2 supervisão comun M/F especificam os
seguidores que são monitorizados quanto à perda de co-
municação.

Este parâmetro seleciona quais os seguidores (dos segui-
dores 1…16) sãomonitorizados. Cada um dos seguidores
selecionados é puxado pelo mestre. Se não for recebida
nenhuma resposta, a ação especificada em 60.9 Func
perda comM/F é tomada.

Oestadoda comunicaçãoé indicadopor 62.37M/Festado
comunicação 1 e 62.38 Estado 2 comunicação M/F.

1 = O seguidor 1 é sondado pelo mestre.Seguidor 1b0

1 = O seguidor 2 é sondado pelo mestre.Seguidor 2b1

1 = O seguidor 3 é sondado pelo mestre.Seguidor 3b2

1 = O seguidor 4 é sondado pelo mestre.Seguidor 4b3

1 = O seguidor 5 é sondado pelo mestre.Seguidor 5b4

1 = O seguidor 6 é sondado pelo mestre.Seguidor 6b5

1 = O seguidor 7 é sondado pelo mestre.Seguidor 7b6

1 = O seguidor 8 é sondado pelo mestre.Seguidor 8b7

1 = O seguidor 9 é sondado pelo mestre.Seguidor 9b8

1 = O seguidor 10 é sondado pelo mestre.Seguidor 10b9

1 = O seguidor 11 é sondado pelo mestre.Seguidor 11b10

1 = O seguidor 12 é sondado pelo mestre.Seguidor 12b11

1 = O seguidor 13 é sondado pelo mestre.Seguidor 13b12

1 = O seguidor 14 é sondado pelo mestre.Seguidor 14b13

1 = O seguidor 15 é sondado pelo mestre.Seguidor 15b14

1 = O seguidor 16 é sondado pelo mestre.Seguidor 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Selecionaquais os seguidores (dos seguidores 17…32) são
monitorizadossobreperdadecomunicação. Veroparâme-
tro 60.19 Sel 1 supervisão comun M/F.

Sel 2 supervisão co-
mun M/F

60.20

1 = O seguidor 17 é sondado pelo mestre.Seguidor 17b0
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1 = O seguidor 18 é sondado pelo mestre.Seguidor 18b1

1 = O seguidor 19 é sondado pelo mestre.Seguidor 19b2

1 = O seguidor 20 é sondado pelo mestre.Seguidor 20b3

1 = O seguidor 21 é sondado pelo mestre.Seguidor 21b4

1 = O seguidor 22 é sondado pelo mestre.Seguidor 22b5

1 = O seguidor 23 é sondado pelo mestre.Seguidor 23b6

1 = O seguidor 24 é sondado pelo mestre.Seguidor 24b7

1 = O seguidor 25 é sondado pelo mestre.Seguidor 25b8

1 = O seguidor 26 é sondado pelo mestre.Seguidor 26b9

1 = O seguidor 27 é sondado pelo mestre.Seguidor 27b10

1 = O seguidor 28 é sondado pelo mestre.Seguidor 28b11

1 = O seguidor 29 é sondado pelo mestre.Seguidor 29b12

1 = O seguidor 30 é sondado pelo mestre.Seguidor 30b13

1 = O seguidor 31 é sondado pelo mestre.Seguidor 31b14

1 = O seguidor 32 é sondado pelo mestre.Seguidor 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16(Este parâmetro é apenas efetivo quando o acionamento
é o mestre na ligação D2D. Ver os parâmetros 60.1 Porta
comunicação M/F e 60.3 Modo M/F.)

Sel 1 estado super-
visão M/F

60.23

No mestre, os parâmetros 60.23 Sel 1 estado supervisão
M/F e 60.24 Sel 2 estado supervisão M/F especificam os
seguidorescujapalavraestadoémonitorizadapelomestre.

Este parâmetro seleciona os seguidores (dos seguidores
1…16) cujas palavras de estado são monitorizadas pelo
mestre.

Se um seguidor reportar uma falha (o bit 3 da palavra de
estado está ON), a ação especificada em 60.17 Ação falha
seguidor é tomada. Os bits 0 e 1 da palavra de estado
(estados prontos) são tratadas como definido por 60.18
Ativar seguidor.

Usando 60.27 Sel 1 modo sup estado M/F e 60.28 Sel 2
modosupestadoM/F, épossível definir se umdetermina-
do seguidor é monitorizado apenas quando está parado.

Nota: Ativar ainda a supervisão de comunicação para os
mesmos seguidores no parâmetro 60.19 Sel 1 supervisão
comun M/F.

Oestadoda comunicaçãoé indicadopor 62.37M/Festado
comunicação 1 e 62.38 Estado 2 comunicação M/F.

O estado do seguidor 1 é monitorizado.Seguidor 1b0

O estado do seguidor 2 é monitorizado.Seguidor 2b1

O estado do seguidor 3 é monitorizado.Seguidor 3b2

O estado do seguidor 4 é monitorizado.Seguidor 4b3
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O estado do seguidor 5 é monitorizado.Seguidor 5b4

O estado do seguidor 6 é monitorizado.Seguidor 6b5

O estado do seguidor 7 é monitorizado.Seguidor 7b6

O estado do seguidor 8 é monitorizado.Seguidor 8b7

O estado do seguidor 9 é monitorizado.Seguidor 9b8

O estado do seguidor 10 é monitorizado.Seguidor 10b9

O estado do seguidor 11 é monitorizado.Seguidor 11b10

O estado do seguidor 12 é monitorizado.Seguidor 12b11

O estado do seguidor 13 é monitorizado.Seguidor 13b12

O estado do seguidor 14 é monitorizado.Seguidor 14b13

O estado do seguidor 15 é monitorizado.Seguidor 15b14

O estado do seguidor 16 é monitorizado.Seguidor 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Seleciona os seguidores (dos seguidores 17…32) cujas
palavras de estado são monitorizadas pelo mestre D2D.

Sel 2 estado super-
visão M/F

60.24

Nota: Ativar ainda a supervisão de comunicação para os
mesmos seguidores no parâmetro 60.20 Sel 2 supervisão
comun M/F.

Ver o parâmetro 60.23 Sel 1 estado supervisão M/F.

1 = O estado do seguidor 17 é monitorizado.Seguidor 17b0

1 = O estado do seguidor 18 é monitorizado.Seguidor 18b1

1 = O estado do seguidor 19 é monitorizado.Seguidor 19b2

1 = O estado do seguidor 20 é monitorizado.Seguidor 20b3

1 = O estado do seguidor 21 é monitorizado.Seguidor 21b4

1 = O estado do seguidor 22 é monitorizado.Seguidor 22b5

1 = O estado do seguidor 23 é monitorizado.Seguidor 23b6

1 = O estado do seguidor 24 é monitorizado.Seguidor 24b7

1 = O estado do seguidor 25 é monitorizado.Seguidor 25b8

1 = O estado do seguidor 26 é monitorizado.Seguidor 26b9

1 = O estado do seguidor 27 é monitorizado.Seguidor 27b10

1 = O estado do seguidor 28 é monitorizado.Seguidor 28b11

1 = O estado do seguidor 29 é monitorizado.Seguidor 29b12

1 = O estado do seguidor 30 é monitorizado.Seguidor 30b13

1 = O estado do seguidor 31 é monitorizado.Seguidor 31b14

1 = O estado do seguidor 32 é monitorizado.Seguidor 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16NomestreD2D,osparâmetros60.27Sel 1modosupestado
M/F e 60.28 Sel 2 modo sup estado M/F especificam o
mododemonitorizaçãodapalavradeestadodoseguidor.
Cada seguidor pode individualmente ser definidopara ser
continuamente monitorizado, ou apenas quando está no
estado parado.

Sel 1 modo sup esta-
do M/F

60.27

Este parâmetro seleciona o modo da monitorização da
palavra de estado dos seguidores 1…16.

0=Oestadodoseguidor 1 émonitorizado continuamente.Seguidor 1b0

1 =O estado do seguidor 1 émonitorizado apenas quando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 2 émonitorizadocontinuamente.Seguidor 2b1

1 =Oestadodo seguidor 2 émonitorizado apenas quando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 3 émonitorizadocontinuamente.Seguidor 3b2

1 =Oestadodo seguidor 3 émonitorizado apenas quando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor4émonitorizadocontinuamente.Seguidor 4b3

1 =Oestadodo seguidor 4 émonitorizado apenasquando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 5 émonitorizadocontinuamente.Seguidor 5b4

1 =Oestadodo seguidor 5 émonitorizado apenas quando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 6émonitorizadocontinuamente.Seguidor 6b5

1 =Oestadodo seguidor 6 émonitorizado apenasquando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 7 émonitorizado continuamente.Seguidor 7b6

1 =Oestadodo seguidor 7 émonitorizado apenas quando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 8émonitorizadocontinuamente.Seguidor 8b7

1 =Oestadodo seguidor 8 émonitorizado apenasquando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 9émonitorizadocontinuamente.Seguidor 9b8

1 =Oestadodo seguidor 9 émonitorizado apenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 10 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 10b9

1=Oestadodoseguidor 10émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 11émonitorizadocontinuamente.Seguidor 11b10

1=Oestadodoseguidor 11 émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 12 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 12b11

1 =Oestadodoseguidor 12 émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.
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0=Oestadodo seguidor 13 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 13b12

1=Oestadodoseguidor 13 émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 14 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 14b13

1=Oestadodoseguidor 14émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 15 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 15b14

1=Oestadodoseguidor 15 émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 16 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 16b15

1=Oestadodoseguidor 16émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Seleciona o modo da monitorização da palavra de estado
dos seguidores 17…32.

Sel 2 modo sup esta-
do M/F

60.28

0 =Oestadodo seguidor 17 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 17b0

1=Oestadodoseguidor 17 émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 18 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 18b1

1=Oestadodoseguidor 18émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 19 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 19b2

1=Oestadodoseguidor 19émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 20émonitorizadocontinuamen-
te.

Seguidor 20b3

1=Oestadodoseguidor 20émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 21 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 21b4

1=Oestadodoseguidor 21 émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 22 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 22b5

1=Oestadodoseguidor 22émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 23 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 23b6

1=Oestadodoseguidor 23émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.
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0=Oestadodoseguidor 24émonitorizadocontinuamen-
te.

Seguidor 24b7

1=Oestadodoseguidor 24émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 25 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 25b8

1=Oestadodoseguidor 25émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 26 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 26b9

1=Oestadodoseguidor 26émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 27 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 27b10

1=Oestadodoseguidor 27 émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 28 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 28b11

1=Oestadodoseguidor 28émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 29 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 29b12

1=Oestadodoseguidor 29émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0=Oestadodoseguidor 30émonitorizadocontinuamen-
te.

Seguidor 30b13

1=Oestadodoseguidor 30émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 31 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 31b14

1=Oestadodoseguidor 31 émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

0 =Oestadodo seguidor 32 émonitorizado continuamen-
te.

Seguidor 32b15

1=Oestadodoseguidor 32émonitorizadoapenasquando
está no modo parado.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

60.0 s / uint16Define um atraso do acordar durante o qual não são gera-
das falhas ou avisosde comunicaçãodomestre/seguidor.
Isto éparapermitir que todosos acionamentosna ligação
mestre/seguidor se alimentem.

Atraso acordar M/F60.31

O mestre não pode ser arrancado até que o atraso tenha
passado ou que todos os seguidoresmonitorizados este-
jam prontos.

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso de acordar mestre/seguidor.0.0 ... 180.0 s
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- / uint16Ativaamonitorizaçãodacomunicaçãodemestre/seguidor
separadamente para cada local de controlo (ver a secção
Controlo local vs. controlo externo (página 23)).

Força supervisão co-
mun M/F

60.32

O parâmetro é primeiramente destinado para monitori-
zação da comunicação commestre ou seguidor quando
está ligada ao programa de aplicação e não selecionada
como uma fonte de controlo por parâmetros do aciona-
mento.

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 1 está
a ser usado.

Ext 1b0

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 2 está
a ser usado.

Ext 2b1

1 =Monitorizaçãoda comunicaçãoativaquandoocontrolo
local está a ser usado.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Não usado / uint16Seleciona o canal usado para ligação de um adaptador de
extensão FEA-xx opcional.

Porta comun adapt
extensão

60.41

0Nenhuma (comunicação desativada).Não usado

1Canal A no módulo FDCO na ranhura 1.Ranhura 1A

2Canal A no módulo FDCO na ranhura 2.Ranhura 2A

3Canal A no módulo FDCO na ranhura 3.Ranhura 3A

4Canal B no módulo FDCO na ranhura 1.Ranhura 1B

5Canal B no módulo FDCO na ranhura 2.Ranhura 2B

6Canal B no módulo FDCO na ranhura 3.Ranhura 3B

13Canal CH 3 no módulo RDCO (apenas com unidade de
controlo BCU).

RDCO CH 3

ConversorABBprojeta-
do / uint16

A comunicação ModuleBus, define se o acionamento é do
tipo “unidade de engenharia” ou “standard”.

Tipo conversor con-
trolador DDCS

60.50

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Oacionamentoéuma“unidadedeengenharia” (sãousados
os conjuntos de dados 10…25).

ConversorABBproje-
tado

1O acionamento é uma “unidade standard” (são usados os
conjuntos de dados 1…4).

Conversor ABB stan-
dard

Não usado / uint16Seleciona o canal DDCS usado para ligar um controlador
externo (como um AC 800M).

Porta com contl
DDCS

60.51

0Nenhuma (comunicação desativada).Não usado

1Canal A no módulo FDCO na ranhura 1.Ranhura 1A

2Canal A no módulo FDCO na ranhura 2.Ranhura 2A

3Canal A no módulo FDCO na ranhura 3.Ranhura 3A

4Canal B no módulo FDCO na ranhura 1.Ranhura 1B

5Canal B no módulo FDCO na ranhura 2.Ranhura 2B

6Canal B no módulo FDCO na ranhura 3.Ranhura 3B
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10Canal 0 nomódulo RDCO (apenas comunidade de contro-
loBCU).

RDCO CH 0

7Conector XD2D.XD2D

1 SemUnid / uint16Seleciona o endereço de nó do acionamento para comuni-
cação comocontrolador externo.Nãoépossível omesmo
endereço para dois nós on-line.

End nó cont DDCS60.52

Comuma ligaçãoAC800M(CI858)DriveBus,osacionamen-
tos devem ser endereçados 1…24; comuma ligação AC 80
DriveBus, os acionamentos devem ser endereçados 1…12.
De notar que a função BusManager deve ser desativada
com o controlador DriveBus.

ComModuleBus opcional, o endereço do acionamento é
definido de acordo com o valor da posição seguinte:
1. Multiplicar as centenas do valor posição por 16.
2. Somar as dezenas e as unidades do valor posição ao

resultado.
Por exemplo, se o valor posição for 101, este parâmetro
deve ser definido para 1×16 + 1 = 17.

- / -Endereço de nodo.1...254 SemUnid

Estrela / uint16Seleciona a tipologia da ligação fibra ótica comumcontro-
lador externo.

Lig HW contr DDCS60.55

0Os dispositivos estão ligados numa topologia em anel.
Envio de mensagens ativo.

Anel

1Os dispositivos estão ligados numa topologia em estrela
(por exemplo, através de uma unidade de ramificação).
Envio de mensagens inativo.

Estrela

4 mbps / uint16Selecionaa velocidadede comunicaçãodocanal seleciona-
do pelo parâmetro 60.51 Porta com contl DDCS.

Taxa transcontDDCS60.56

11 megabit/segundo.1 mbps

22 megabit/segundo.2 mbps

44 megabit/segundo.4 mbps

88 megabit/segundo.8 mbps

10 SemUnid / uint16Define a intensidade da luz da transmissão LED do canal
CH0 do módulo RDCO. (Este parâmetro é efetivo apenas
quandooparâmetro 60.51 Porta comcontl DDCSé ajusta-
do para RDCO CH 0. Os módulos FDCO tem um hardware
seletor de transmissão de corrente.)

Controlo lig cont
DDCS

60.57

Em geral, usa valores mais elevados com cabos de fibra
ótica mais longos.

O ajuste máximo é aplicável ao comprimento máximo da
ligação de fibra ótica. Ver Funcionalidade mestre/segui-
dor (página 34).

- / -Intensidade da luz.1...15 SemUnid
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100 ms / uint16Defina um tempo limite para comunicação com o contro-
lador externo.

P tem cont com
DDCS

60.58

Se uma quebra de comunicação demora mais do que o
tempo limite, a ação especificada pelo parâmetro 60.59
Fun p com cont DDCS é tomada.

Como regra geral, este parâmetro deve ser ajustado para
pelomenos 3 vezes o intervalo de transmissão do contro-
lador.

Nota:
• Existe umatrasode60 segundosde arranque imediata-

mente apósa ligação.Duranteoatraso, amonitorização
de falha de comunicação é desativada (mas a comuni-
cação pode estar ativa).

• Com um controlador AC 800M, o controlador deteta
uma quebra de comunicação imediatamente mas o
restabelecimentoda comunicação é realizado em inter-
valosdemarcha lentade90segundos. Alémdisso, notar
que o intervalo de envio de um conjunto de dados não
é o mesmo que o intervalo de execução da tarefa de
aplicação.NoModuleBus, o intervalo de envio édefinido
pelo parâmetro do controlador Scan Cycle Time (por
defeito, 100 ms).

- / -Tempo limite para comunicação comcontrolador externo.0...60000 ms

Falha / uint16Seleciona como o acionamento reage a uma quebra de
comunicaçãoentreoacionamentoeocontrolador externo.

FunpcomcontDDCS60.59

0Nenhuma ação tomada (monitorização desativada).Nenhuma ação

1O acionamento dispara 7581 Perda comun control DDCS.
Istoocorre apenas seo controlo for esperadodocontrola-
dor externo, ou se a supervisão for forçada usando o
parâmetro 60.65 Força supervisão comun controlador
DDCS.

Falha

2O acionamento gera um aviso A7CA Perda comun control
DDCSe imobiliza a velocidadenonível aqueoacionamento
estava a funcionar. Isto ocorre apenas se o controlo for
esperado do controlador externo, ou se a supervisão for
forçadausandooparâmetro60.65Forçasupervisãocomun
controlador DDCS.

Última velocidade

A velocidade é determinada combase 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 comunicação.
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3O acionamento gera um aviso A7CA Perda comun control
DDCSeajusta a velocidadepara adefinidapelo parâmetro
22.41 Ref veloc segura (ou 28.41 Ref freq segura quando
está a ser usada a referência de frequência) Isto ocorre
apenas seo controlo for esperadodo controlador externo,
ou se a supervisão for forçada usando o parâmetro 60.65
Força supervisão comun controlador DDCS.

Ref veloc segura

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

4O acionamento dispara 7581 Perda comun control DDCS.
Isto ocorre mesmo que não seja esperado do controlador
externo.

Sempre falha

5O acionamento gera um aviso A7CA Perda comun control
DDCS. Isto ocorre apenas se o controlo for esperado do
controlador externo, ou sea supervisão for forçadausando
o parâmetro 60.65 Força supervisão comun controlador
DDCS.

Aviso

AVISO!
Verificar se é seguro continuar o funcionamento no
caso de uma falha de comunicação.

Auto / uint16Seleciona o tipo e a escala da referência 1 recebida do
controlador externo. O valor resultante é apresentadopor
3.11 DDCS control ref 1.

Contr DDCS tipo ref160.60

0O tipo e a escala são selecionados automaticamente de
acordo com a cadeia de referência (ver ajustes Binário,
Velocidade, Frequência) àqual a referênciadeentradaestá
ligada. Sea referência nãoestiver ligadaanenhumacadeia,
não é aplicada nenhuma escala (tal como em Transparen-
te).

Auto

1Nenhuma escala aplicada.Transparente

2Referênca genérica com uma escala de 100 = 1 (ie. inteiro
e dois decimais).

Geral

3A escala é definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.Binário

4A escala é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.Velocidade

5A escala é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.Frequência

Auto / uint16Seleciona o tipo e a escala da referência 2 recebida do
controlador externo. O valor resultante é apresentadopor
3.12 DDCS control ref 2.

Contr DDCS tipo ref260.61

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 60.60 Contr
DDCS tipo ref1.

Auto / uint16Seleciona o tipo/fonte e a escala do valor atual ACT1
transmitido para o controlador externo.

Contr DDCS tipo act160.62

0O tipo/fonte e a escala seguemo tipo de referência 1 sele-
cionado pelo parâmetro 60.60 Contr DDCS tipo ref1. Ver
os ajustes individuais abaixo para as fontes e escalas.

Auto

1Reservado.Transparente

2Reservado.Geral
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31.10 Binário motor enviada como valor atual 1. A escala é
definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.

Binário

41.1 Velocmotor usada enviada como valor atual 1. A escala
é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.

Velocidade

51.6 Frequência saída enviada como valor atual 1. A escala
é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.

Frequência

Auto / uint16Seleciona o tipo/fonte e a escala do valor atual ACT2
transmitido para o controlador externo.

ContrDDCS tipo act260.63

0O tipo/fonte e a escala seguemo tipode referência 2 sele-
cionado pelo parâmetro 60.61 Contr DDCS tipo ref2. Ver
os ajustes individuais abaixo para as fontes e escalas.

Auto

1Reservado.Transparente

2Reservado.Geral

31.10 Binário motor enviada como valor atual 2. A escala é
definida pelo parâmetro 46.3 Escala binário.

Binário

41.1 Velocmotor usada enviada como valor atual 2. A escala
é definida pelo parâmetro 46.1 Escala velocidade.

Velocidade

51.6 Frequência saída enviada como valor atual 2. A escala
é definida pelo parâmetro 46.2 Escala frequência.

Frequência

0 SemUnid / uint16Seleciona o par de conjuntos de dados usado pelo serviço
de correio na comunicação acionamento/controlador.

Seleção conjdados
caixa de entrada

60.64

Consulte a secção Interface do controlador externo (pági-
na 42).

- / -Conjuntos de dados 32 e 330...1 SemUnid

- / uint16Ativa a monitorização da comunicação do controlador
DDCS separadamente para cada local de controlo (ver
secção Controlo local vs. controlo externo (página 23).

Força supervisão co-
mun controlador
DDCS

60.65

O parâmetro é primeiramente destinado para monitori-
zação da comunicação com o controlador quando está li-
gada ao programa de aplicação e não selecionada como
uma fonte de controlo por parâmetros do acionamento.

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 1 está
a ser usado.

Ext 1b0

1 =Monitorizaçãoda comunicação ativa quandoExt 2 está
a ser usado.

Ext 2b1

1 =Monitorizaçãoda comunicaçãoativaquandoocontrolo
local está a ser usado.

Localb2

Reservedb3…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Não usado / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação é ativado por 95.20)

INU-LSUporta comu-
nicação

60.71

Selecionao canalDDCSusadopara ligaçãoaoutro aciona-
mento (tais como uma unidade de alimentação).

As seleçõesdisponíveis, assimcomoodefeito, dependem
do hardware do acionamento.

Consulte ainda a secção Controlo de uma unidade de ali-
mentação (LSU) (página 44).
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0Nenhuma (comunicação desativada).Não usado

11Canal 1 no módulo RDCO.RDCO CH 1

15Conector X201.ZBIB DDCS

10 SemUnid / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação é ativado por 95.20)

INU-LSU controlo lig60.77

Define a intensidade da luz da transmissão LED do canal
CH1domóduloRDCO. (Esteparâmetrosóéefetivoquando
o parâmetro 60.71 INU-LSU porta comunicação está ajus-
tadoparaRDCOCH1.Osmódulos FDCOtemumhardware
seletor de transmissão de corrente.)

Em geral, usa valores mais elevados com cabos de fibra
ótica mais longos.

O ajuste máximo é aplicável ao comprimento máximo da
ligaçãode fibraótica. VerFuncionalidademestre/seguidor.

- / -Intensidade da luz.1...15 SemUnid

100 ms / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação é ativado por 95.20)

INU-LSU temp limite
perda comun

60.78

Define um tempo limite para comunicação com outro
acionamento (tal como uma unidade de alimentação). Se
umaquebrade comunicaçãodemoramaisdoqueo tempo
limite, a ação especificada pelo parâmetro 60.79 INU-LSU
função perda comun é tomada.

- / -Tempo limite para comunicação entre acionamentos.0 ms

Falha / uint16(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação é ativado por 95.20)

INU-LSU função per-
da comun

60.79

Seleciona comoo inversor reage aumaquebrade comuni-
cação entre a unidade inversora e outro acionamento (ti-
picamente a unidade alimentação).

AVISO!
Com ajustes diferentes de Falha, a unidade inversora
continuaráaoperar combasenasúltimas informações
deestado recebidasdooutro conversor. Certifique-se
que isto não provoca perigo.

0Nenhuma ação é tomada.S/ação

1O acionamento gera um aviso (AF80 INU-LSU perda co-
mun).

Aviso

2O acionamento dispara 7580 INU-LSU perda comun.Falha
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Define os dados enviados para a ligação DDCS.Dad trans D2D e
DDCS

61

Ver também o grupo de parâmetros 60 Comunicação
DDCS.

CW seguidor / uint32Pré-seleciona os dados a enviar como palavra 1 para a li-
gação mestre/seguidor.

Sel M/F dados 161.1

Ver também o parâmetro 61.25 Valor M/F dados 1, e a
secção Funcionalidade mestre/seguidor (página 34).

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

4Palavra de Estado (16 bits)SW 16bit

5Valor atual ACT1 (16 bits)Act1 16bit

Nota: Usando este ajuste para enviar uma referência para o
seguidor não é recomendado já que o sinal fonte é filtrado.
Usar, em vez disso, as seleções “referência”.

6Valor atual ACT2 (16 bits)Act2 16bit

Nota: Usando este ajuste para enviar uma referência para o
seguidor não é recomendado já que o sinal fonte é filtrado.
Usar, em vez disso, as seleções “referência”.

27Uma palavra constituida pelos bits 0…11 de 6.1 Palav ctrl
principal e os bits selecionados pelos parâmetros
06.45…06.48.

CW seguidor

Nota: O bit 3 da palavra de controlo do seguidor é mantido
enquanto o mestre estiver a modular e quando muda para
0 o seguidor para por inércia.

614524.1 Ref veloc usada (página 288).Ref veloc usada

673126.75 Ref5 binário atual (página 315).Ref5 binário atual

665826.2 Ref binário usada (página 307).Ref binário usada

28Palavradeestadodoseguidor compatível comumACS800
(ProgramadeControlo Sistema)mestre. Comeste ajuste,

SW ctrl Sistema
ACS800

o bit 0 da palavra de estado é limpa sempre que o sinal de
permissão de funcionamento está em falta.

29No restante, idêntico à seleção CW seguidor, mas o bit 6
da palavra de controlo do seguidor também é mantido li-

Seguidor CW B6 alto

gado enquanto omestre estiver amodular. Isto permitirá
ao seguidor parar ao longo da rampa de paragem do
mestre.

809013Valor da posição de 32 bits, como exibido pelo envio da
posição 88.53 D2D.

Nota:Esteajustenãopodeserusadoem61.03SelM/Fdados
3porqueovalorde32bits requerduaspalavras consecutivas.

Posição D2D
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22582Valor de velocidadeescalado comoexibidopor 88.54Envio
velocidade D2D

Velocidade D2D

Nota:Ocasionalmente, os dados abaixo também são envia-
dos para o seguidor:
• 32768-Inicialização da posição ou tipo de envio de po-

sição alterado.
• 32767-Tranca 1 acionado no mestre.

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Ref veloc usada /
uint32

Pré-seleciona os dados a enviar como palavra 2 para a li-
gação mestre/seguidor.

Sel M/F dados 261.2

Ver também os parâmetros 61.26 Valor M/F dados 2.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 61.1 Sel M/F da-
dos 1.

Nota: Se os parâmetros 61.2 é ajustado para um valor dife-
rente de Ref veloc usada e 60.10 para Auto, o acionamento
seguidor não segue o acionamento mestre.

Ref5 binário atual /
uint32

Pré-seleciona os dados a enviar como palavra 3 para a li-
gação mestre/seguidor.

Sel M/F dados 361.3

Ver também os parâmetros 61.27 Valor M/F dados 3.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 61.1 Sel M/F da-
dos 1.

- / uint16Exibe os dados a enviar para a ligação mestre/seguidor
como palavra 1 como um inteiro.

Valor M/F dados 161.25

Se não forem pre-selecionados dados por 61.1 Sel M/F
dados 1, o valor a ser enviadopode ser escrito diretamente
para este parâmetro.

- / -Dadosaenviar comopalavra 1 na comunicaçãomestre/se-
guidor.

0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe os dados a enviar para a ligação mestre/seguidor
como palavra 2 como um inteiro.

Valor M/F dados 261.26

Se não forem pre-selecionados dados por 61.2 Sel M/F
dados 2, o valor a ser enviadopode ser escritodiretamente
para este parâmetro.

- / -Dadosaenviar comopalavra 2na comunicaçãomestre/se-
guidor.

0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe os dados a enviar para a ligação mestre/seguidor
como palavra 3 como um inteiro.

Valor M/F dados 361.27

Se não forem pre-selecionados dados por 61.3 Sel M/F
dados 3, o valor a ser enviadopode ser escritodiretamente
para este parâmetro.

- / -Dadosaenviar comopalavra 3na comunicaçãomestre/se-
guidor.

0...65535 SemUnid
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Nenhum / uint32Os parâmetros 61.45…61.50 pré-selecionam os dados a
enviar nos conjuntos de dados 2 e 4 para o controlador
externo. Estes conjuntos dedados sãousados na comuni-
cação ModuleBus com um "acionamento padrão" (60.50
Tipo conversor controlador DDCS = Conversor ABB stan-
dard). Os parâmetros 61.95…61.100 exibem os dados a
enviar para o controlador externo. Se não foremseleciona-
dos dados, o valor a ser enviado pode ser escrito direta-
menteparaestesparâmetros.Porexemplo, esteparâmetro
pré-seleciona os dados da palavra 1 do conjunto de dados
2.Oparâmetro61.95Conj dados 2 valor dados 1 apresenta
os dados selecionados em formato inteiro. Se não forem
pré-selecionados dados, o valor a ser enviado pode ser
escrito diretamente para o parâmetro 61.95.

Conj dados 2 seleção
dados 1

61.45

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

4Palavra de Estado (16 bits)SW 16bit

5Valor atual ACT1 (16 bits)Act1 16bit

6Valor atual ACT2 (16 bits)Act2 16bit

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Nenhum / uint32Pré-selecionaosdadosaenviar comopalavra 2doconjunto
de dados 2 para o controlador externo.

Conj dados 2 seleção
dados 2

61.46

Ver também o parâmetro 61.96 Conj dados 2 valor dados
2.

Sobre as seleções, consultar oparâmetro61.45Conj dados
2 seleção dados 1.

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 61.45 Conj dados 2 seleção dados 1.Conj dados 2 seleção
dados 3

61.47

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

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 61.45 Conj dados 2 seleção dados 1.Conj dados 4 seleção
dados 3

61.50

Nenhum / uint32Os parâmetros 61.51…61.74 pré-selecionam os dados a
enviar nos conjuntos de dados 11, 13, 15, 17, 19, 21, 23 e 25
para o controlador externo.

Sel conj11 dados 161.51

Parâmetros 61.101…61.124 exibem os dados a enviar para
o controlador externo. Se não forem selecionados dados,
o valor a ser enviado pode ser escrito diretamente para
estes parâmetros.

Por exemplo, este parâmetro pré-seleciona os dados da
palavra 1 do conjunto de dados 11. O parâmetro 61.101
Valor conj11 dados1 apresenta os dados selecionados em
formato inteiro. Se não forem pré-selecionados dados, o
valor a ser enviado pode ser escrito diretamente para o
parâmetro 61.101.

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

4Palavra de Estado (16 bits)SW 16bit

5Valor atual ACT1 (16 bits)Act1 16bit

6Valor atual ACT2 (16 bits)Act2 16bit
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-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Nenhum / uint32Pré-selecionaosdadosaenviar comopalavra 2doconjunto
de dados 11 para o controlador externo.

Sel conj11 dados 261.52

Ver também o parâmetro 61.102 Valor conj11 dados2.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 61.51 Sel conj11
dados 1.

Nenhum / uint32Pré-selecionaosdadosaenviar comopalavra3doconjunto
de dados 11 para o controlador externo.

Sel conj11 dados361.53

Ver também os parâmetros 61.103 Valor conj11 dados3.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 61.51 Sel conj11
dados 1.

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 61.51 Sel conj11 dados 1.Sel conj13 dados161.54

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

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 61.51 Sel conj11 dados 1.Sel conj25 dados361.74

0 null / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para o con-
trolador externo como palavra 1 do conjunto de dados 2.

Conj dados 2 valor
dados 1

61.95

Senão forempré-selecionadosdadospor61.45Conjdados
2 seleção dados 1, o valor a enviar pode ser escrito direta-
mente para este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 1 do conjunto de dados 2.0...65535

0 null / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para o con-
trolador externo como palavra 2 do conjunto de dados 2.

Conj dados 2 valor
dados 2

61.96

Senão forempré-selecionadosdadospor61.46Conjdados
2 seleção dados 2, o valor a enviar pode ser escrito direta-
mente para este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 2 do conjunto de dados 2.0...65535

0 null / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para o con-
trolador externo como palavra 3 do conjunto de dados 2.

Conj dados 2 valor
dados 3

61.97

Senão forempré-selecionadosdadospor61.47Conjdados
2 seleção dados 3, o valor a enviar pode ser escrito direta-
mente para este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 3 do conjunto de dados 2.0...65535

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

0 null / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para o con-
trolador externo como palavra 3 do conjunto de dados 4.

Conj dados 4 valor
dados 3

61.100

Senão forempré-selecionadosdadospor61.50Conjdados
4 seleção dados 3, o valor a ser enviado pode ser escrito
diretamente para este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 3 do conjunto de dados 4.0...65535

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para o con-
trolador externo como palavra 1 do conjunto de dados 11.

Valor conj11 dados161.101

Se não forem pré-selecionados dados por 61.51 Sel conj11
dados 1, o valor a enviar pode ser escritodiretamentepara
este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 1 do conjunto de dados 11.0...65535 SemUnid
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- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para o con-
trolador externo como palavra 2 do conjunto de dados 11.

Valor conj11 dados261.102

Se não forem pré-selecionados dados por 61.52 Sel conj11
dados 2, o valor a enviar pode ser escrito diretamente para
este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 2 do conjunto de dados 11.0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para o con-
trolador externo como palavra 3 do conjunto de dados 11.

Valor conj11 dados361.103

Se não forem pré-selecionados dados por 61.53 Sel conj11
dados3, o valor a ser enviadopode ser escrito diretamente
para este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 3 do conjunto de dados 11.0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para o con-
trolador externo como palavra 1 do conjunto de dados 13.

Valor conj13 dados161.104

Se não forempré-selecionados dados por 61.54 Sel conj13
dados1, o valor a ser enviadopode ser escritodiretamente
para este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 1 do conjunto de dados 13.0...65535 SemUnid

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

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para o con-
trolador externo como palavra 3 do conjunto de dados 25.

Valor conj25 dados361.124

Se não forempré-selecionados dados por 61.74 Sel conj25
dados3, o valor a ser enviadopode ser escrito diretamente
para este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 3 do conjunto de dados 25.0...65535 SemUnid

LSU CW / uint32(Parâmetros 61.151…61.203 apenas visíveis quando o
controlo da unidade de alimentação é ativado por 95.20)

INU-LSU conj dados
10 sel dados 1

61.151

Parâmetros 61.151…61.153 pré-selecionam dados para
enviar no conjunto dedados 10para outro conversor (tipi-
camente a unidade de alimentação do acionamento).

Parâmetros 61.201…61.203 exibemos dados a enviar para
o outro conversor. Se não forem selecionados dados, o
valor a ser enviadopodeser escritodiretamentepara estes
parâmetros.

Por exemplo, este parâmetro pré-seleciona os dados da
palavra 1 do conjunto de dados 10. O parâmetro 61.201
INU-LSU conj dados 10 val dados 1 apresenta os dados
selecionados em formato inteiro. Se não forem pré-sele-
cionados dados, o valor a ser enviado pode ser escrito di-
retamente para o parâmetro 61.201.

0Nenhum.Nenhum

22Palavra de controlo para a unidade de alimentação.LSU CW

2408494.20 Referência tensão CC (página 518).Referência tensãoCC

2409494.30 Referência potência reativa (página 519).Referência potência
reativa

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]
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Referência tensão CC
/ uint32

Pré-selecionaosdadosaenviar comopalavra 2doconjunto
de dados 10 para outro conversor.

INU-LSU conj dados
10 sel dados 2

61.152

Ver também o parâmetro 61.202 INU-LSU conj dados 10
val dados 2.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 61.151 INU-LSU
conj dados 10 sel dados 1.

Referência potência
reativa / uint32

Pré-selecionaosdadosaenviar comopalavra3doconjunto
de dados 10 para outro conversor.

INU-LSU conj dados
10 sel dados 3

61.153

Ver também o parâmetro 61.203 INU-LSU conj dados 10
val dados 3.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 61.151 INU-LSU
conj dados 10 sel dados 1.

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para outro
conversor como palavra 1 do conjunto de dados 10.

INU-LSU conj dados
10 val dados 1

61.201

Se não forem pré-selecionados dados por 61.151 INU-LSU
conj dados 10 sel dados 1, o valor a ser enviado pode ser
escrito diretamente para este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 1 do conjunto de dados 10.0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para outro
conversor como palavra 2 do conjunto de dados 10.

INU-LSU conj dados
10 val dados 2

61.202

Se não forem pré-selecionados dados por 61.152 INU-LSU
conj dados 10 sel dados 2, o valor a ser enviado pode ser
escrito diretamente para este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 2 do conjunto de dados 10.0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados a enviar para outro
conversor como palavra 3 do conjunto de dados 10.

INU-LSU conj dados
10 val dados 3

61.203

Se não forem pré-selecionados dados por 61.153 INU-LSU
conj dados 10 sel dados 3, o valor a ser enviado pode ser
escrito diretamente para este parâmetro.

- / -Dados a enviar como palavra 3 do conjunto de dados 10.0...65535 SemUnid
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Mapeamento dos dados recebidos através da ligação
DDCS.

Dados rec D2D e
DDCS

62

Ver também o grupo de parâmetros 60 Comunicação
DDCS.

Nenhum / uint32(Apenas seguidor). Define umdestino para os dados rece-
bidos como palavra 1 do mestre através da ligação mes-
tre/seguidor.

Sel M/F dados 162.1

Ver o parâmetro 62.25 Valor M/F dados 1.

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

2Referência REF1 (16 bits)Ref1 16bit

3Referência REF2 (16 bits)Ref2 16bit

4Valor da velocidade escalada.Velocidade M/F

Nota: Esta seleção deve ser escolhida para amesmapalavra
de dados que foi definida para a velocidade D2D nomestre.

30Valor da posição de 32 bits.Posição M/F

Nota: Esta seleção deve ser escolhida para amesmapalavra
de dados que foi definida para a posição D2D nomestre. (O
ajuste reserva automaticamente duas palavras de dados
consecutivas).

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Nenhum / uint32(Apenas seguidor). Define umdestino para os dados rece-
bidos como palavra 2 do mestre através da ligação mes-
tre/seguidor.

Sel M/F dados 262.2

Ver o parâmetro 62.26 Valor M/F dados 2.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 62.1 Sel M/F da-
dos 1.

Nenhum / uint32(Apenas seguidor). Define umdestino para os dados rece-
bidos como palavra 3 do mestre através da ligação mes-
tre/seguidor.

Sel M/F dados 362.3

Ver o parâmetro 62.27 Valor M/F dados 3.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 62.1 Sel M/F da-
dos 1.

SW seguidor / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
1 doprimeiro seguidor (ie. o seguidor comendereço de nó
2) através da ligação mestre/seguidor.

Nó seguidor 2 sel
dad1

62.4

Ver também o parâmetro 62.28 Val seguidor nó 2 dad1.

0Nenhum.Nenhum

26Palavra de estado do seguidor. Ver também o parâmetro
60.18 Ativar seguidor.

SW seguidor

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]
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Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
2 do primeiro seguidor (ie. o seguidor com endereço de
nó 2) através da ligação mestre/seguidor.

Nó seguidor 2 sel
dad2

62.5

Ver também o parâmetro 62.29 Val seguidor nó 2 dad2.

Sobre as seleções, consultar oparâmetro62.4Nóseguidor
2 sel dad1.

Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
3 do primeiro seguidor (ie. o seguidor com endereço de
nó 2) através da ligação mestre/seguidor.

Nó seguidor 2 sel
dad3

62.6

Ver também o parâmetro 62.30 Val seguidor nó 2 dad3.

Sobre as seleções, consultar oparâmetro62.4Nóseguidor
2 sel dad1.

SW seguidor / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
1 do segundo seguidor (ie. o seguidor com endereço de
nó 3) através da ligação mestre/seguidor.

Nó seguidor 3 sel
dad1

62.7

Ver também o parâmetro 62.31 Val seguidor nó 3 dad1.

Sobre as seleções, consultar oparâmetro62.4Nóseguidor
2 sel dad1.

Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
2 do segundo seguidor (ie. o seguidor com endereço de
nó 3) através da ligação mestre/seguidor.

Nó seguidor 3 sel
dad2

62.8

Ver também o parâmetro 62.32 Val seguidor nó 3 dad2.

Sobre as seleções, consultar oparâmetro62.4Nóseguidor
2 sel dad1.

Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
3 do segundo seguidor (ie. o seguidor com endereço de
nó 3) através da ligação mestre/seguidor.

Nó seguidor 3 sel
dad3

62.9

Ver também o parâmetro 62.33 Val seguidor nó 3 dad3.

Sobre as seleções, consultar oparâmetro62.4Nóseguidor
2 sel dad1.

SW seguidor / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
1 do segundo seguidor (ie. o seguidor com endereço de
nó 4) através da ligação mestre/seguidor.

Nó seguidor 4 sel
dad1

62.10

Ver também o parâmetro 62.34 Val seguidor nó 4 dad1.

Sobre as seleções, consultar oparâmetro62.4Nóseguidor
2 sel dad1.

Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
2 do segundo seguidor (ie. o seguidor com endereço de
nó 4) através da ligação mestre/seguidor.

Nó seguidor 4 sel
dad2

62.11

Ver também o parâmetro 62.35 Val seguidor nó 4 dad2.

Sobre as seleções, consultar oparâmetro62.4Nóseguidor
2 sel dad1.

Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
3 do segundo seguidor (ie. o seguidor com endereço de
nó 4) através da ligação mestre/seguidor.

Nó seguidor 4 sel
dad3

62.12

Ver também o parâmetro 62.36 Val seguidor nó 4 dad3.

Sobre as seleções, consultar oparâmetro62.4Nóseguidor
2 sel dad1.
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- / uint16(Apenas seguidor). Apresenta, em formato inteiro, os da-
dos recebidos do mestre como palavra 1.

Valor M/F dados 162.25

O parâmetro 62.1 Sel M/F dados 1 pode ser usado para
selecionar um destino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidos como palavra 1 na comunicação mes-
tre/seguidor.

0...65535 SemUnid

- / uint16(Apenas seguidor). Apresenta, em formato inteiro, os da-
dos recebidos do mestre como palavra 2.

Valor M/F dados 262.26

O parâmetro 62.2 Sel M/F dados 2 pode ser usado para
selecionar um destino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidos como palavra 2 na comunicação mes-
tre/seguidor.

0...65535 SemUnid

- / uint16(Apenas seguidor). Apresenta, em formato inteiro, os da-
dos recebidos do mestre como palavra 3.

Valor M/F dados 362.27

O parâmetro 62.3 Sel M/F dados 3 pode ser usado para
selecionar um destino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidos como palavra 3 na comunicação mes-
tre/seguidor.

0...65535 SemUnid

- / uint16Apresenta, em formato inteiro, os dados recebidos do
primeiro seguidor (ie. seguidor com endereço de nó 2)
como palavra 1.

Val seguidor nó 2
dad1

62.28

O parâmetro 62.4 Nó seguidor 2 sel dad1 pode ser usado
para selecionar umdestino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidoscomopalavra 1doseguidor comendereço
de nó 2.

0...65535 SemUnid

- / uint16Apresenta, em formato inteiro, os dados recebidos do
primeiro seguidor (ie. seguidor com endereço de nó 2)
como palavra 2.

Val seguidor nó 2
dad2

62.29

O parâmetro 62.5 Nó seguidor 2 sel dad2 pode ser usado
para selecionar umdestino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidoscomopalavra2doseguidorcomendereço
de nó 2.

0...65535 SemUnid

- / uint16Apresenta, em formato inteiro, os dados recebidos do
primeiro seguidor (ie. seguidor com endereço de nó 2)
como palavra 3.

Val seguidor nó 2
dad3

62.30

O parâmetro 62.6 Nó seguidor 2 sel dad3 pode ser usado
para selecionar umdestino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidoscomopalavra3doseguidorcomendereço
de nó 2.

0...65535 SemUnid
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- / uint16Apresenta, em formato inteiro, os dados recebidos do
primeiro seguidor (ie. seguidor com endereço de nó 3)
como palavra 1.

Val seguidor nó 3
dad1

62.31

O parâmetro 62.7 Nó seguidor 3 sel dad1 pode ser usado
para selecionar umdestino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidoscomopalavra 1doseguidor comendereço
de nó 3.

0...65535 SemUnid

- / uint16Apresenta, em formato inteiro, os dados recebidos do
primeiro seguidor (ie. seguidor com endereço de nó 3)
como palavra 2.

Val seguidor nó 3
dad2

62.32

O parâmetro 62.8 Nó seguidor 3 sel dad2 pode ser usado
para selecionar umdestino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidoscomopalavra2doseguidorcomendereço
de nó 3.

0...65535 SemUnid

- / uint16Apresenta, em formato inteiro, os dados recebidos do
primeiro seguidor (ie. seguidor com endereço de nó 3)
como palavra 3.

Val seguidor nó 3
dad3

62.33

O parâmetro 62.9 Nó seguidor 3 sel dad3 pode ser usado
para selecionar umdestino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidoscomopalavra3doseguidorcomendereço
de nó 3.

0...65535 SemUnid

- / uint16Apresenta, em formato inteiro, os dados recebidos do
primeiro seguidor (ie. seguidor com endereço de nó 4)
como palavra 1.

Val seguidor nó 4
dad1

62.34

O parâmetro 62.10 Nó seguidor 4 sel dad1 pode ser usado
para selecionar umdestino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidoscomopalavra 1doseguidor comendereço
de nó 4.

0...65535 SemUnid

- / uint16Apresenta, em formato inteiro, os dados recebidos do
primeiro seguidor (ie. seguidor com endereço de nó 4)
como palavra 2.

Val seguidor nó 4
dad2

62.35

O parâmetro 62.11 Nó seguidor 4 sel dad2 pode ser usado
para selecionar umdestino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.

- / -Dados recebidoscomopalavra2doseguidorcomendereço
de nó 4.

0...65535 SemUnid

- / uint16Apresenta, em formato inteiro, os dados recebidos do
primeiro seguidor (ie. seguidor com endereço de nó 4)
como palavra 3.

Val seguidor nó 4
dad3

62.36

O parâmetro 62.12 Nó seguidor 4 sel dad3 pode ser usado
para selecionar umdestino para os dados recebidos. Este
parâmetro também pode ser usado como uma fonte de
sinal por outros parâmetros.
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- / -Dados recebidoscomopalavra3doseguidorcomendereço
de nó 4.

0...65535 SemUnid

- / uint16Nomestre, exibe o estado da comunicação com os segui-
dores especificadospelo parâmetro 60.19 Sel 1 supervisão
comun M/F.

M/F estado comuni-
cação 1

62.37

Num seguidor, o bit 0 indica o estado da comunicação
com omestre.

1 (no mestre) = Comunicação com o seguidor 1 OK.Seguidor 1 / Segb0

1 (num seguidor) = Comunicação com omestre OK.

1 = Comunicação com o seguidor 2 OK.Seguidor 2b1

1 = Comunicação com o seguidor 3 OK.Seguidor 3b2

1 = Comunicação com o seguidor 4 OK.Seguidor 4b3

1 = Comunicação com o seguidor 5 OK.Seguidor 5b4

1 = Comunicação com o seguidor 6 OK.Seguidor 6b5

1 = Comunicação com o seguidor 7 OK.Seguidor 7b6

1 = Comunicação com o seguidor 8 OK.Seguidor 8b7

1 = Comunicação com o seguidor 9 OK.Seguidor 9b8

1 = Comunicação com o seguidor 10 OK.Seguidor 10b9

1 = Comunicação com o seguidor 11 OK.Seguidor 11b10

1 = Comunicação com o seguidor 12 OK.Seguidor 12b11

1 = Comunicação com o seguidor 13 OK.Seguidor 13b12

1 = Comunicação com o seguidor 14 OK.Seguidor 14b13

1 = Comunicação com o seguidor 15 OK.Seguidor 15b14

1 = Comunicação com o seguidor 16 OK.Seguidor 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Nomestre, exibe o estado da comunicação com os segui-
dores especificadospeloparâmetro60.20Sel 2 supervisão
comun M/F.

Estado 2 comuni-
cação M/F

62.38

1 = Comunicação com o seguidor 17 OK.Seguidor 17b0

1 = Comunicação com o seguidor 18 OK.Seguidor 18b1

1 = Comunicação com o seguidor 19 OK.Seguidor 19b2

1 = Comunicação com o seguidor 20 OK.Seguidor 20b3

1 = Comunicação com o seguidor 21 OK.Seguidor 21b4

1 = Comunicação com o seguidor 22 OK.Seguidor 22b5

1 = Comunicação com o seguidor 23 OK.Seguidor 23b6

1 = Comunicação com o seguidor 24 OK.Seguidor 24b7

1 = Comunicação com o seguidor 25 OK.Seguidor 25b8

1 = Comunicação com o seguidor 26 OK.Seguidor 26b9

1 = Comunicação com o seguidor 27 OK.Seguidor 27b10
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1 = Comunicação com o seguidor 28 OK.Seguidor 28b11

1 = Comunicação com o seguidor 29 OK.Seguidor 29b12

1 = Comunicação com o seguidor 30 OK.Seguidor 30b13

1 = Comunicação com o seguidor 31 OK.Seguidor 31b14

1 = Comunicação com o seguidor 32 OK.Seguidor 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16No mestre, exibe o estado pronto da comunicação com
os seguidores especificados pelo parâmetro 60.23 Sel 1
estado supervisão M/F.

Estadopronto segui-
dor M/F 1

62.41

1 = Seguidor 1 pronto.Seguidor 1b0

1 = Seguidor 2 pronto.Seguidor 2b1

1 = Seguidor 3 pronto.Seguidor 3b2

1 = Seguidor 4 pronto.Seguidor 4b3

1 = Seguidor 5 pronto.Seguidor 5b4

1 = Seguidor 6 pronto.Seguidor 6b5

1 = Seguidor 7 pronto.Seguidor 7b6

1 = Seguidor 8 pronto.Seguidor 8b7

1 = Seguidor 9 pronto.Seguidor 9b8

1 = Seguidor 10 pronto.Seguidor 10b9

1 = Seguidor 11 pronto.Seguidor 11b10

1 = Seguidor 12 pronto.Seguidor 12b11

1 = Seguidor 13 pronto.Seguidor 13b12

1 = Seguidor 14 pronto.Seguidor 14b13

1 = Seguidor 15 pronto.Seguidor 15b14

1 = Seguidor 16 pronto.Seguidor 16b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16No mestre, exibe o estado pronto da comunicação com
os seguidores especificados pelo parâmetro 60.24 Sel 2
estado supervisão M/F.

Estadopronto segui-
dor M/F 2

62.42

1 = Seguidor 17 pronto.Seguidor 17b0

1 = Seguidor 18 pronto.Seguidor 18b1

1 = Seguidor 19 pronto.Seguidor 19b2

1 = Seguidor 20 pronto.Seguidor 20b3

1 = Seguidor 21 pronto.Seguidor 21b4

1 = Seguidor 22 pronto.Seguidor 22b5

1 = Seguidor 23 pronto.Seguidor 23b6

1 = Seguidor 24 pronto.Seguidor 24b7

1 = Seguidor 25 pronto.Seguidor 25b8
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1 = Seguidor 26 pronto.Seguidor 26b9

1 = Seguidor 27 pronto.Seguidor 27b10

1 = Seguidor 28 pronto.Seguidor 28b11

1 = Seguidor 29 pronto.Seguidor 29b12

1 = Seguidor 30 pronto.Seguidor 30b13

1 = Seguidor 31 pronto.Seguidor 31b14

1 = Seguidor 32 pronto.Seguidor 32b15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Nenhum / uint32Os parâmetros 62.45…62.50 definem um destino para os
dados recebidos emconjuntos de dados 1 e 3 do controla-
dor externo. Estes conjuntos de dados são usados na co-
municação ModuleBus com um "acionamento padrão"
(60.50 Tipo conversor controlador DDCS = Conversor ABB
standard).

Conj dados 1 seleção
dados 1

62.45

Os parâmetros 62.95…62.100 apresentam os dados rece-
bidosdocontrolador externoemformato inteiro, podendo
ser usados como fontes por outros parâmetros.

Por exemplo, este parâmetro seleciona um destino para a
palavra 1 do conjunto de dados 1. O parâmetro 62.95 Conj
dados 1 valor dados 1 apresenta os dados recebidos no
formato inteiro, e também pode ser usado como uma
fonte por outros parâmetros.

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

2Referência REF1 (16 bits)Ref1 16bit

3Referência REF2 (16 bits)Ref2 16bit

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
2 do conjunto de dados 1.

Conj dados 1 seleção
dados 2

62.46

Ver também o parâmetro 62.96 Conj dados 1 valor dados
2.

Sobre as seleções, consultar oparâmetro62.45Conj dados
1 seleção dados 1.

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 62.45 Conj dados 1 seleção dados 1.Conj dados 1 seleção
dados 3

62.47

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

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 62.45 Conj dados 1 seleção dados 1.Conj dados 3 seleção
dados 3

62.50
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Nenhum / uint32Os parâmetros 62.51…62.74 definem um destino para os
dados recebidos em conjuntos de dados 10, 12, 14, 16, 18,
20, 22 e 24 do controlador externo.

Sel conj10 dados162.51

Parâmetros62.101…62.100apresentamosdadosrecebidos
do controlador externo em formato inteiro, podendo ser
usados como fontes por outros parâmetros.

Por exemplo, este parâmetro seleciona um destino para a
palavra 1 do conjunto de dados 10. O parâmetro 62.101 Val
conj10 dados1 apresenta os dados recebidos no formato
inteiro, e também pode ser usado como uma fonte por
outros parâmetros.

0Nenhum.Nenhum

1Palavra de Controlo (16 bits)CW 16bit

2Referência REF1 (16 bits)Ref1 16bit

3Referência REF2 (16 bits)Ref2 16bit

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
2 do conjunto de dados 10.

Sel conj10 dados262.52

Ver também o parâmetro 62.102 Val conj10 dados2.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 62.51 Sel conj10
dados1.

Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
3 do conjunto de dados 10.

Sel conj10 dados362.53

Ver também o parâmetro 62.103 Val conj10 dados3.

Sobre as seleções, consultar o parâmetro 62.51 Sel conj10
dados1.

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 62.51 Sel conj10 dados1.Sel conj12 dados162.54

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

Nenhum / uint32Ver o parâmetro 62.51 Sel conj10 dados1.Sel conj24 dados362.74

0 null / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos do contro-
lador externo como palavra 1 do conjunto de dados 1.

Conj dados 1 valor
dados 1

62.95

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro 62.45 Conj dados 1 seleção dados 1. O valor
pode ainda ser usado como uma fonte por outro parâme-
tro.

- / -Dados recebidos como palavra 1 do conjunto de dados 1.0...65535

0 null / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos do contro-
lador externo como palavra 2 do conjunto de dados 1.

Conj dados 1 valor
dados 2

62.96

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro 62.46 Conj dados 1 seleção dados 2. O valor
pode ainda ser usado como uma fonte por outro parâme-
tro.

- / -Dados recebidos como palavra 2 do conjunto de dados 1.0...65535
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0 null / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos do contro-
lador externo como palavra 3 do conjunto de dados 1.

Conj dados 1 valor
dados 3

62.97

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro 62.47 Conj dados 1 seleção dados 3. O valor
pode ainda ser usado como uma fonte por outro parâme-
tro.

- / -Dados recebidos como palavra 3 do conjunto de dados 1.0...65535

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

0 null / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos do contro-
lador externo como palavra 3 do conjunto de dados 3.

Conj dados 3 valor
dados 3

62.100

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro 62.50 Conj dados 3 seleção dados 3. O valor
pode ainda ser usado como uma fonte por outro parâme-
tro.

- / -Dados recebidos como palavra 3 do conjunto de dados 3.0...65535

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos do contro-
lador externo como palavra 1 do conjunto de dados 10.

Val conj10 dados162.101

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro 62.51 Sel conj10 dados1. O valor pode ainda ser
usado como uma fonte por outro parâmetro.

- / -Dados recebidos comopalavra 1 do conjunto de dados 10.0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos do contro-
lador externo como palavra 2 do conjunto de dados 10.

Val conj10 dados262.102

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro 62.52 Sel conj10dados2.O valor pode ainda ser
usado como uma fonte por outro parâmetro.

- / -Dados recebidos comopalavra 2 do conjuntodedados 10.0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos do contro-
lador externo como palavra 3 do conjunto de dados 10.

Val conj10 dados362.103

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro62.53 Sel conj10dados3.O valor podeainda ser
usado como uma fonte por outro parâmetro.

- / -Dados recebidos comopalavra 3 do conjuntodedados 10.0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos do contro-
lador externo como palavra 1 do conjunto de dados 12.

Val conj12 dados162.104

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro 62.54 Sel conj12 dados1. O valor pode ainda ser
usado como uma fonte por outro parâmetro.

- / -Dados recebidos comopalavra 1 do conjunto de dados 12.0...65535 SemUnid

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

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos do contro-
lador externo como palavra 3 do conjunto de dados 24.

Val conj24 dados362.124

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro62.74Sel conj24dados3.Ovalor podeainda ser
usado como uma fonte por outro parâmetro.

- / -Dados recebidos comopalavra 3do conjuntodedados 24.0...65535 SemUnid
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SW LSU / uint32(Parâmetros 62.151…62.203 apenas visíveis quando o
controlo da unidade de alimentação é ativado por 95.20)

INU-LSU conj dados
11 sel dados 1

62.151

Parâmetros 62.151…62.153 definem um destino para os
dados recebidosnoconjuntodedados 11deoutro conver-
sor (tipicamenteaunidadedealimentaçãodoacionamen-
to).

Parâmetros 62.201…62.203 apresentam os dados recebi-
dos de outro conversor em formato inteiro, podendo ser
usados como fontes por outros parâmetros.

Por exemplo, este parâmetro seleciona um destino para a
palavra 1 do conjunto de dados 11. Parâmetro 62.201 INU-
LSU conj dados 11 valor dados 1 apresenta os dados rece-
bidosno formato inteiro, podendoserusadoscomofontes
por outros parâmetros.

0Nenhum.Nenhum

4Palavra de estado para a unidade de alimentação.LSU SW

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
2 do conjunto de dados 11.

INU-LSU conj dados
11 sel dados 2

62.152

Ver também o parâmetro 62.202 INU-LSU conj dados 11
valor dados 2.

Sobre as seleções, ver o parâmetro 62.151 INU-LSU conj
dados 11 sel dados 1.

Nenhum / uint32Define um destino para os dados recebidos como palavra
3 do conjunto de dados 11.

INU-LSU conj dados
11 sel dados 3

62.153

Ver também o parâmetro 62.203 INU-LSU conj dados 11
valor dados 3.

Sobre as seleções, ver o parâmetro 62.151 INU-LSU conj
dados 11 sel dados 1.

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos de outro
acionamento como palavra 1 do conjunto de dados 11.

INU-LSU conj dados
11 valor dados 1

62.201

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro 62.151 INU-LSU conj dados 11 sel dados 1. O
valor pode ainda ser usado como uma fonte por outro
parâmetro.

- / -Dados recebidos como palavra 1 do conjunto de dados 11.0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos de outro
acionamento como palavra 2 do conjunto de dados 11.

INU-LSU conj dados
11 valor dados 2

62.202

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro 62.152 INU-LSU conj dados 11 sel dados 2. O
valor pode ainda ser usado como uma fonte por outro
parâmetro.

- / -Dados recebidos comopalavra 2 do conjunto de dados 11.0...65535 SemUnid

- / uint16Exibe (em formato inteiro) os dados recebidos de outro
acionamento como palavra 3 do conjunto de dados 11.

INU-LSU conj dados
11 valor dados 3

62.203

Um destino para estes dados pode ser selecionado pelo
parâmetro 62.153 INU-LSU conj dados 11 sel dados 3. O
valor pode ainda ser usado como uma fonte por outro
parâmetro.

Parâmetros 491



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

- / -Dados recebidos comopalavra 3 do conjunto de dados 11.0...65535 SemUnid
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Configuração do motor e do feedback de carga.Seleção feedback90

Ver ainda a secção Suporte codificador (página 53), e o
diagrama na página 659.

- / real32Apresenta a velocidade estimadaoumedidadomotor que
é usada para o controlo da velocidade, ie. feedback final

Veloc motor para
controlo

90.1

da velocidadedomotor selecionadopeloparâmetro90.41
Seleção feedback motor e filtrado por 90.42 Tempo filtro
veloc motor.

No caso de ser selecionado o feedback medido, também
é escalado pela função da engrenagem do motor (90.43
Num eng motor e 90.44 Den eng motor).

A velocidadeestimadaésempreusadanocontrolo escalar.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmVelocidade do motor usada para controlo.-32768.00 ... 32767.00
rpm

Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

- / real32Apresenta a posição do motor recebida (dentro de uma
rotação) da fonte selecionada pelo parâmetro 90.41 Se-
leção feedback motor.

Posição motor90.2

No caso de ser selecionado o feedback medido, também
é escalado pela função da engrenagem do motor (90.43
Num eng motor e 90.44 Denomin engrenagemmotor).

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

32767 = 1 rev /
100000000 = 1 rev

Posição do motor.0.00000000 ...
1.00000000 rev

- / real32Exibe a velocidade da carga estimada ou medida que é
usada para controlo domotor, ie. feedback da velocidade

Velocidade carga90.3

da carga final selecionado pelo parâmetro 90.51 Seleção
feedback carga e filtrado por 90.52 Tempo filtro vel carga.

No caso de ser selecionado o feedback medido, também
é escalado pela função da engrenagem da carga (90.53
Num eng carga e 90.54 Denom engrenagem carga).

No caso de ser usado feedback domotor ou feedback es-
timado, é inversamente escalado por 90.61 Numerador
enge90.62Denominador eng (ie. 90.62divididopor90.61).

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmVelocidade de carga.-32768.00 ... 32767.00
rpm

Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.
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- / int32Apresenta aposiçãoda carga recebidada fonte seleciona-
da pelo parâmetro 90.51 Seleção feedback carga. O valor
é multiplicado como especificado pelo parâmetro 90.57
Resolução posição carga.

Posição carga90.4

No caso de ser selecionado o feedback medido, também
é escalado pela função da engrenagem da carga (90.53
Num eng carga e 90.54 Denom engrenagem carga).

No caso de ser usado feedback domotor ou feedback es-
timado, é inversamente escalado por 90.61 Numerador
enge90.62Denominador eng (ie. 90.62divididopor90.61).

Pode ser definido umoffset por 90.56 Offset posição car-
ga.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidPosição da carga.SemUnid

- / real32Exibe a posição de carga escalada em formato decimal. A
posição é relativa à posição inicial definida pelos parâme-
tros 90.65 e 90.66.

Pos carga escalada90.5

O número das casas decimais é definido pelo parâmetro
90.38 Decimais cont pos.

Nota: Este é um parâmetro de ponto flutuante, e a precisão
é comprometida próximo das extremidades da gama. Con-
siderar usar oparâmetro90.7 Int escaladaposição carga em
vez deste parâmetro.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100000 = 1 SemU-
nid

Posição de carga escalada em formato decimal.-2147483.648 ...
2147483.647 SemU-
nid

- / int32Exibe a posição calculada do motor.Pos motor escalada90.6

Omodoveio (linear ou rollover) e a resolução sãodefinidos
pelos parâmetros 90.48 Modo posição veios do motor e
90.49 Resolução posição motor respetivamente.

Nota: O valor da posição pode ser enviado num nível de
tempo rápido para o controlador de fieldbus, selecionando
Posição em 50.7 FBA A tipo atual 1, 50.8 FBA A tipo atual 2,
50.37 FBA B tipo atual 1 ou 50.38 FBA B tipo atual 2.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 1000
= 1 SemUnid

Posição do motor.-2147483.648 ...
2147483.647 SemU-
nid

- / int32Exibe a saída da função do contador de posição como um
inteiro, permitindo a compatibilidade regressiva com os
acionamentos ACS 600 e ACS800. A posição é relativa à
posição inicial definida pelos parâmetros 90.58 e 90.59.
Ver a secção Contador de posição (página 55), e o bloco
de diagrama na página 660.

Int escalada posição
carga

90.7

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / -Posição de carga escalada em formato inteiro.SemUnid
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- / real32Apresenta a velocidade do codificador 1 em rpm.Veloc codificador 190.10

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmVelocidade Codificador 1.-32768.00 ... 32767.00
rpm

Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.

- / real32Apresenta a posição atual do codificador 1 dentro de uma
rotação.

Posição codificador 190.11

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

32767 = 1 rev /
100000000 = 1 rev

Posição do codificador 1 dentro de uma rotação.0.00000000 ...
1.00000000 rev

- / uint32Exibe as rotações do codificador 1 (multivolta) dentro da
sua gama de valor (ver parâmetro 92.14 Larg dados ro-
tação).

Rotmulti-voltaCodifi-
cador 1

90.12

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidRotações do codificador 1.0...16777215SemUnid

- / int32Exibe a extensão de contagem de rotações para o codifi-
cador 1.

Ext rotaçãoCodifica-
dor 1

90.13

Comumcodificadorde volta única, o contador é incremen-
tado quando a posição do codificador (parâmetro 90.11)
é rodada no sentido positivo e decrementado no sentido
negativo.

Comumcodificadormultivolta, o contadoré incrementado
quando o contador de rotações (parâmetro 90.12) excede
a gama de valor no sentido positivo e decrementado no
sentido negativo.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidExtensão do contador de rotações do codificador 1.-2147483648...2147483647
SemUnid

- / uint32Exibe os dados brutos medidos do codificador 1 (dentro
de uma rotação) como um inteiro de 24 bits sem sinal re-
cebido da interface do codificador.

PosiçãoprimaCodifi-
cador 1

90.14

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidPosiçãodo codificador 1 embrutodentrode uma rotação.0...16777215SemUnid

- / uint32Exibe as rotações do codificador 1 (multivolta) dentro da
sua gama de valor (ver parâmetro 92.14 Larg dados ro-
tação) como uma medida em bruto.

Rot prima Codifica-
dor 1

90.15

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidContagem de rotações em bruto do codificador 1.0...16777215SemUnid

- / real32Apresenta a velocidade do codificador 2 em rpm.Veloc Codificador 290.20

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100 = 1 rpmVelocidade Codificador 2.-32768.00 ... 32767.00
rpm

Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.1.
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- / real32Apresenta a posição atual do codificador 2 dentro de uma
rotação.

Posição codificador
2

90.21

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 100000000 = 1 revPosição do codificador 2 dentro de uma rotação.0.00000000 ...
1.00000000 rev

- / uint32Exibe as rotações do codificador 2 (multivolta) dentro da
sua gama de valor (ver parâmetro 93.14 Larg dados ro-
tação).

Rotmulti-voltaCodifi-
cador 2

90.22

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidRotações do codificador 2.0...16777215SemUnid

- / int32Exibe a extensão de contagem de rotações para o codifi-
cador 2.

Ext rotaçãoCodifica-
dor 2

90.23

Comumcodificadorde volta única, o contador é incremen-
tado quando a posição do codificador (parâmetro 90.21)
é rodada no sentido positivo e decrementado no sentido
negativo.

Comumcodificadormultivolta, o contadoré incrementado
quando o contador de rotações (parâmetro 90.22) excede
a gama de valor no sentido positivo e decrementado no
sentido negativo.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidExtensão do contador de rotações do codificador 2.SemUnid

- / uint32Exibe os dados brutos medidos do codificador 2 (dentro
de uma rotação) como um inteiro de 24 bits sem sinal re-
cebido da interface do codificador.

PosiçãoprimaCodifi-
cador 2

90.24

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidPosiçãodocodificador 2 embrutodentrodeuma rotação.0...16777215SemUnid

- / uint32Exibe as rotações do codificador 2 (multivolta) dentro da
sua gama de valor (ver parâmetro 93.14 Larg dados ro-
tação) como uma medida em bruto.

Rot prima Codifica-
dor 2

90.25

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidContagem de rotações em bruto do codificador 2.0...16777215SemUnid

- / int32Exibe a extensão do contador de rotações do motor.Extensão rotação
motor

90.26

Ocontadoré incrementadoquandoaposiçãoselecionada
por 90.41 Seleção feedback motor é rodada no sentido
positivo e decrementado no sentido negativo.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidExtensão do contador de rotações do motor.-2147483648...2147483647
SemUnid
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- / int32Exibe a extensão do contador de rotações da carga.Extensão rotação
carga

90.27

Ocontadoré incrementadoquandoaposiçãoselecionada
por 90.51 Seleção feedback carga é rodada no sentido
positivo e decrementado no sentido negativo.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 1 = 1 SemUnidExtensão do contador de rotações da carga.-2147483648...2147483647
SemUnid

- / uint16Informaçãodeestado relacionada coma funçãodoconta-
dor de posição. Ver a secção Contador de posição (pági-
na 55).

Estado contador pos90.35

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = Codificador 1 selecionado como fonte de feedback da
carga

Fdbk codificador 1b0

1 = Codificador 2 selecionado como fonte de feedback da
carga

Fdbk codificador 2b1

1 = Estimativa da posição interna da carga selecionada
como fonte de feedback da carga

Feedbackposição in-
terna

b2

1 =Feedbackdomotor selecionado como fontede feedba-
ck da carga

Feedback motorb3

0 = Contador de posição não inicializado, ou o feedback
do codificador foi perdido. Recomendada a reinicialização
do contador.
1 = Contador de posição inicializado com sucesso

Pronto inic contador
pos

b4

1 = A inicialização do contador de posição está a ser impe-
dida pelo parâmetro 90.68

Reinic contador po-
sição desativado

b5

1 = Feedback de codificador intermitente ou perdido. (se
o acionamento é executado, a posição estimada é usada
semprequeo feedbackdocodificador nãoestádisponível.
Se o acionamento está em estado parado, a contagem de
posição continuará baseada nos dados do codificador
depois da ligação estar restaurada.)

Dados posição erra-
dos

b6

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b7…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

3 SemUnid / uint16Escala os valores dos parâmetros 90.5 Pos carga escalada
e 90.65 Valor inic cont pos quando acedidos de uma fonte
externa (ex. fieldbus). O ajuste corresponde ao número de
casas decimais.

Decimais cont pos90.38

Por exemplo, com o ajuste de 3, um valor inteiro de 66770
escrito em 90.65 Valor inic cont pos é dividido por 1000,
pelo que o valor final aplicado será 66.770. Damesma for-
ma, o valor de 90.5 Pos carga escalada é multiplicado por
1000 quando lido.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de casas decimais do contador de posições.0...9 SemUnid
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Estimado / uint16Seleciona o valor de feedback de velocidade do motor
usado durante o controlo do motor.

Seleção feedback
motor

90.41

Nota: Com ummotor de ímanes permanentes, assegurar a
realizaçãodeuma rotinadeautofaseamento (ver página63)
usando o codificador selecionado. Se necessário, ajustar o
parâmetro 99.13 Pedido ID Run para Auto-faseamento para
solicitar uma nova rotina de autofaseamento.

0Uma estimativa de velocidade calculada gerada do núcleo
DTC usado.

Estimado

1Velocidade atual medida pelo codificador 1. O codificador
é ajustadopelosparâmetrosnogrupo92ConfCodificador
1.

Codificador 1

2Velocidade atualmedida pelo codificador 2. O codificador
é ajustadopelos parâmetros nogrupo93ConfigCodifica-
dor 2.

Codificador 2

3 ms / real32Define um tempo de filtro para o feedback da velocidade
do motor usada para controlo de velocidade (90.1 Veloc
motor para controlo).

Tempo filtro veloc
motor

90.42

1 = 1 ms / 1 = 1 msTempo de filtro da velocidade do motor.0...10000 ms

1 SemUnid / int32Os parâmetros 90.43 e 90.44 definem uma função de en-
grenagem entre o feedback da velocidade do motor e o
controlo do motor. A engrenagem é usada para corrigir
uma diferença entre as velocidades do motor e do codifi-
cador por exemplo se o codificador não formontado dire-
tamente no veio do motor.

Num eng motor90.43

90.43
90.44

=
Velocidade motor

Velocidade do codificador

Consulte aindaa secçãoCargae feedbackdomotor (pági-
na 54).

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

- / 1 = 1 SemUnidNumerador da engrenagem do motor.-2147483648...2147483647
SemUnid

1 SemUnid / int32Ver o parâmetro 90.43 Num eng motor.Denomin engrena-
gemmotor

90.44

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

- / 1 = 1 SemUnidDenominador da engrenagem do motor.-2147483648...2147483647
SemUnid

Falha / uint16Seleciona como reage o conversor de frequência a uma
perda do feedback medido do motor.

Falha feedback mo-
tor

90.45

0O acionamento dispara uma falha 7301 Feedback veloc
motor ou 7381 Codificador .

Falha
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1O acionamento gera um aviso A798 Perda comun codif
opc, A7B0 Feedback veloc motor ou A7E1 Codificador e
continua a funcionar usando feedbacks estimados.

Aviso

Nota: Antes de usar este ajuste, testar a estabilidade da
malha de controlo de velocidade com o feedback estimado
operando o acionamento no feedback estimado (consultar
90.41 Seleção feedback motor).

Não / uint16Força o modelo de motor DTC para usar a velocidade de
motor estimada como feedback. Esteparâmetropode ser
ativado quando os dados do codificador são obviamente
duvidosos devido a deslizamento, por exemplo.

Forçar abertura arco90.46

Nota: Este parâmetro afeta apenas a seleção do feedback
paraomodelodomotor, nãoparao controlador de velocida-
de.

0Omodelo domotor usa o feedback selecionado por 90.41
Seleção feedback motor.

Não

1Omodelo do motor usa a estimativa da velocidade calcu-
lada (independentementedoajustede90.41 Seleção feed-
back motor que, no caso, apenas seleciona a fonte de fe-
edback para o controlador de velocidade).

Sim

Prolong / uint16Seleciona o tipo de eixo para a medição da posição do
motor.

Modo posição veios
do motor

90.48

0Linear.Linear

1O valor é entre 0 e 1 rotações e o rollover a 360 graus.Prolong

24 SemUnid / uint16Define quantos bits são usados para contar a posição do
motor dentro de uma rotação. Por exemplo, com o ajuste
de 24, o valor da posição émultiplicado por 16777216 para
exibição no parâmetro 90.6 Pos motor escalada (ou para
fieldbus).

Resolução posição
motor

90.49

- / 1 = 1 SemUnidResolução da posição do motor.0...31 SemUnid

Nenhum / uint16Seleciona a fonte da velocidade de carga e os feedbacks
da posição usado no controlo.

Seleção feedback
carga

90.51

0Nenhum feedback de carga selecionado.Nenhum

1Os feedbacksda carga são atualizados combasenos valo-
res de velocidade e posição lidos do codificador 1.

Codificador 1

Os valores são escalados pela função da engrenagem da
carga (90.53 Num eng carga e 90.54 Denom engrenagem
carga).

O codificador é ajustado pelos parâmetros no grupo 92
Conf Codificador 1.

2Os feedbacksda carga são atualizados combasenos valo-
res de velocidade e posição lidos do codificador 2.

Codificador 2

Os valores são escalados pela função da engrenagem da
carga (90.53 Num eng carga e 90.54 Denom engrenagem
carga).

O codificador é ajustado pelos parâmetros no grupo 93
Config Codificador 2.
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3São usadas estimativas da velocidade e da posição calcu-
lada. Os valores são escalados do lado do motor para o
ladoda cargausandoa taxa invertida entre 90.61Numera-
dor eng e 90.62 Denominador eng (ie. 90.62 dividido por
90.61).

Estimado

4A fonte selecionadapeloparâmetro90.41Seleção feedback
motor para o feedback do motor também é usado para
feedback da carga.

Feedback motor

Qualquer diferença entre as velocidades do motor e da
carga (eposições) podemser compensadasusandoa taxa
invertida entre 90.61Numerador enge90.62Denominador
eng (ie. 90.62 dividido por 90.61).

4 ms / real32Define um tempo de filtro para o feedback de velocidade
de carga (90.3 Velocidade carga).

Tempo filtro vel car-
ga

90.52

- / 1 = 1 msTempo de filtro da velocidade de carga.0...10000 ms

1 SemUnid / int32Os parâmetros 90.53 e 90.54 definem uma função de en-
grenagem entre a velocidade da carga (ie. equipamento
acionado) e o feedback do codificador selecionado pelo
parâmetro 90.51 Seleção feedback carga. A engrenagem
pode ser usada para corrigir uma diferença entre as velo-
cidadesde carga edo codificador por exemplo se o codifi-
cador não for montado diretamente no veio do motor.

Num eng carga90.53

90.53
90.54

=
Velocidade de carga

Velocidade do codificador

Consulte aindaa secçãoCargae feedbackdomotor (pági-
na 54).

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

- / 1 = 1 SemUnidNumerador da engrenagem de carga-2147483648...2147483647
SemUnid

1 SemUnid / int32Ver o parâmetro 90.53 Num eng carga.Denom engrenagem
carga

90.54

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

- / 1 = 1 SemUnidNumerador da engrenagem de carga.-2147483648...2147483647
SemUnid

Falha / uint16Seleciona como reage o acionamento a uma perda do fe-
edback da carga.

Falha feedback carga90.55

0O acionamento dispara uma falha 73A1 Feedback pos car-
ga.

Falha

1O acionamento gera um aviso A798 Perda comun codif
opc ou A7B1 Feedback veloc carga e continua a operação
usando feedbacks estimados.

Aviso

0.0 rev / int32Define umoffset da posição do lado da carga. A resolução
é determinada pelo parâmetro 90.57 Resolução posição
carga.

Offset posição carga90.56

- / 1 = 1 revOffset da posição do lado da carga.-2147483648...2147483647
rev
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16 SemUnid / uint16Define quantos bits são usados para contar a posição da
carga dentro de uma rotação. Por exemplo, com o ajuste
de 18, o valor da posição é multiplicado por 65536 para
exibição no parâmetro 90.4 Posição carga.

Resolução posição
carga

90.57

- / 1 = 1 SemUnidResolução posição de carga.0...31 SemUnid

- / int32Define uma posição inicial (ou distância) para o contador
de posições (como um valor inteiro) quando o parâmetro
90.59 Fonte inic valor ini contador pos é ajustado para Int
val inic contador pos.

Int val inic contador
pos

90.58

Consulte ainda a secçãoContador de posição (página 55).

- / 1 = 1Valor inteiro inicial para o contador de posição.-2147483648...2147483647

Int val inic contador
pos / uint32

Selecionaa fontedovalordaposição inteira inicial.Quando
a fonte selecionadapor 90.67 Fonte cmd inic contador pos
ativa, o valor selecionado neste parâmetro é assumido
como estando na posição da carga.

Fonte inic valor ini
contador pos

90.59

00.Zero

1Parâmetro 90.58 Int val inic contador pos.Int val inic contador
pos

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Pedido de reiniciali-
zação / uint16

Seleciona como o contador de posição reage a uma perda
do feedback da carga.

Erro contador pos e
ação início

90.60

0Bit 4de90.35 Estado contador pos é limpo. Reinicialização
do contador de posição recomendada.

Pedido reinicialização

1Contagem de posição retomada a partir do valor anterior
sobre uma perda de feedback de carga ou reinicialização
da unidade de controlo. Bit 4 de 90.35 Estado contador
pos não limpo, mas o bit 6 está definido para indicar que
ocorreu um erro.

Continuar desde va-
lor anterior

Nota:Seo feedbackdecargaéperdidoquandooacionamen-
to está em estado parado ou não ligado, o contador não é
atualizado mesmo se a carga se mover.

1 SemUnid / int32Os parâmetros 90.61 e 90.62 definem uma função de en-
grenagem entre as velocidades do motor e da carga.

Numerador eng90.61

90.61
90.62

=
Velocidade motor

Velocidade de carga

Consulte aindaa secçãoCargae feedbackdomotor (pági-
na 54).

- / 1 = 1 SemUnidNumerador da engrenagem (lado do motor).-2147483648...2147483647
SemUnid

1 SemUnid / int32Ver o parâmetro 90.61 Numerador eng.Denominador eng90.62

- / 1 = 1 SemUnidDenominador da engrenagem (lado da carga).-2147483648...2147483647
SemUnid
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1 SemUnid / int32Os parâmetros 90.63 e 90.64definem a constante de ali-
mentação para cálculo da posição:

Num constante ali-
ment

90.63

90.63
90.64

Aconstantedealimentaçãoconverteomovimento rotativo
nomovimento de translação. A constante de alimentação
é a distância que a carga percorre durante uma volta do
veio do motor.

A posição da carga transladada é apresentada pelo parâ-
metro 90.7 Int escalada posição carga. De notar que a po-
sição de carga só é atualizada depois dos novos dados de
entrada de posição serem recebidos.

- / 1 = 1 SemUnidNumerador da constante de alimentação.-2147483648...2147483647
SemUnid

1 SemUnid / int32Ver o parâmetro 90.63 Num constante aliment.Den constante ali-
ment

90.64

- / 1 = 1 SemUnidDenominador da constante de alimentação.-2147483648...2147483647
SemUnid

0.000 null / real32Define uma posição inicial (ou distância) para o contador
de posição (como umnúmero decimal) quando o parâme-
tro 90.66 Fonte valor inic contador pos é ajustado para
Valor inic contador pos.

Valor inic cont pos90.65

O número das casas decimais é definido pelo parâmetro
90.38 Decimais cont pos.

- / 1 = 1Valor inicial para o contador de posição.-2147483.648 ...
2147483.647

Valor inic contador
pos / uint32

Seleciona a fonte do valor da posição inicial. Quando a
fonte selecionada por 90.67 Fonte cmd inic contador pos
ativa, o valor selecionado neste parâmetro é assumido
como estando na posição da carga (no formato decimal).

Fontevalor inicconta-
dor pos

90.66

00.Zero

1Parâmetro 90.65 Valor inic cont pos.Valor inic contador
pos

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Seleciona uma fonte digital (por exemplo, um interruptor
de limite ligadoaumaentradadigital) que iniciao contador
deposição.Quandoa fontedigital ativa, o valor seleciona-
do por 90.66 Fonte valor inic contador pos é assumido
como estando na posição da carga.

Fonte cmd inic conta-
dor pos

90.67

Nota:A inicializaçãodo contador deposiçãopode ser preve-
nida pelo parâmetro 90.68 Desativar inicialização contador
pos.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3
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5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Selecionaumafontequeprevinea inicializaçãodocontador
de posição.

Desativar iniciali-
zação contador pos

90.68

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Seleciona uma fonte que ativa uma reinicialização do con-
tador de posição, ie. repõe o bit 4 de 90.35 Estado conta-
dor pos.

Reposição inic conta-
dor pos pronto

90.69

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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Configuração dos módulos de interface do codificador.Ajustesmódulo codif91

- / uint16Exibeoestadodas entradasdigitais dosmódulosde inter-
face do codificador FEN-xx.

FEN DI estado91.1

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

ED1domódulode interface 1 (ver parâmetros 91.11 e 91.12)DI1 / módulo 1b0

ED2domódulode interface 1 (ver parâmetros 91.11 e 91.12)DI2 /módulo 1b1

Reservedb2…3

ED1domódulode interface 2 (ver parâmetros91.13 e91.14)DI1 /módulo 2b4

ED2domódulode interface 2 (verparâmetros91.13 e91.14)DI2 /módulo 2b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Sem opção / uint16Apresenta o tipo do módulo de interface encontrado no
local especificadopeloparâmetro91.12Localizaçãomódulo
1.

Estado módulo 191.2

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

0Nenhummódulo detetado na ranhura especificada.Sem opção

1Foi detetado ummódulomas não foi possível estabelecer
a comunicação.

Sem comunicação.

2O tipo de módulo é desconhecido.Desconhecido

16Foi detetado e está ativo ummódulo FEN-01.FEN-01

17Foi detetado e está ativo ummódulo FEN-11.FEN-11

18Foi detetado e está ativo ummódulo FEN-21.FEN-21

21Foi detetado e está ativo ummódulo FEN-31.FEN-31

25Foi detetado e está ativo ummódulo FSE-31.FSE-31

Sem opção / uint16Apresenta o tipo do módulo de interface encontrado no
local especificadopeloparâmetro91.14Localizaçãomódulo
2.

Estado módulo 291.3

Para as indicações, ver o parâmetro 91.2 Estado módulo
1.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / real32Apresenta a temperatura medida através da entrada do
sensor do módulo interface 1. A unidade (°C ou °F) é sele-
cionada pelo parâmetro 96.16 Seleção unidade.

Temp módulo 191.4

Nota: Com um sensor PTC, a unidade é ohms.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / -Temperatura medida através do módulo interface 1.0...1000 °
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- / real32Apresenta a temperatura medida através da entrada do
sensor do módulo interface 2. A unidade (°C ou °F) é sele-
cionada pelo parâmetro 96.16 Seleção unidade.

Temp módulo 291.6

Nota: Com um sensor PTC, a unidade é ohms.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / -Temperatura medida através do módulo interface 2.0...1000 °

Feito / uint16Valida qualquer parâmetro alterado do módulo interface
do codificador. Isto é necessário para qualquer alteração
de parâmetros nos grupos 90…93 ter efeito.

Atual par codificador91.10

Depois da atualização, o valor reverte automaticamente
para Feito.
• Apenasmotoresde ímanespermanentes:Oacionamento

realizaráumanova rotinadeautofaseamento ( verpágina
63) noarranque seguinte, se asdefiniçõesdocodificador
de feedback do motor tiverem sido alteradas.

• Oparâmetronãopodeseralteradoenquantooconversor
de frequência está a funcionar.

0Atualização efetuada.Feito

1A atualizar.Atualizar

Nenhum / uint16Define o tipo do módulo usado comomódulo interface 1.Tipo módulo 191.11

0Nenhuma (comunicação desativada).Nenhum

1FEN-01.FEN-01

2FEN-11.FEN-11

3FEN-21.FEN-21

4FEN-31.FEN-31

5FSE-31.FSE-31

2 SemUnid / uint16Especifica a ranhura (1…3) na unidade de controlo do
acionamento onde o módulo de interface é instalado. Em
alternativa, especifica o ID da ranhura de um adaptador
de extensão FEA-03.

Localizaçãomódulo 191.12

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Ranhura 1 = 1; Ranhura 2 = 2; Ranhura 3 = 3

4…254: ID do nó da ranhura no adaptador de extensão
FEA-03

1...254 SemUnid

Nenhum / uint16Define o tipo do módulo usado comomódulo interface 2.Tipo módulo 291.13

0Nenhuma (comunicação desativada).Nenhum

1FEN-01.FEN-01

2FEN-11.FEN-11

3FEN-21.FEN-21

4FEN-31.FEN-31

5FSE-31.FSE-31

3 SemUnid / uint16Especifica a ranhura (1…3) na unidade de controlo do
acionamento onde o módulo de interface é instalado. Em
alternativa, especifica o ID da ranhura de um adaptador
de extensão FEA-03.

Localização módulo
2

91.14
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1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Ranhura 1 = 1; Ranhura 2 = 2; Ranhura 3 = 3

4…254: ID do nó da ranhura no adaptador de extensão
FEA-03

1...254 SemUnid

Nenhum / uint16Especifica o tipo de sensor de temperatura ligado aomó-
dulo interface 1. Note-se que o módulo também deve ser
ativado pelos parâmetros 91.11 … 91.12.

Sel1 medição tempe-
ratura

91.21

0Nenhum.Nenhum

1PTC. (A unidade é ohms.)PTC

2KTY84. (A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16
Seleção unidade).

KTY-84

3Pt1000 (A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16
Seleção unidade).

Pt1000

Nota:O sensor Pt1000 suporta apenas osmódulos de codi-
ficador FEN-11 e FEN-31.

1500 ms / real32Define um tempode filtro para amedição de temperatura
através do módulo de interface 1.

Tempo filtragem
temp 1

91.22

- / -Tempo de filtragem para a medição de temperatura.0...10000 ms

Nenhum / uint16Especifica o tipo de sensor de temperatura ligado aomó-
dulo interface 2. Note-se que o módulo também deve ser
ativado pelos parâmetros 91.13 … 91.14.

Sel2medição tempe-
ratura

91.24

0Nenhum.Nenhum

1PTC. (A unidade é ohms.)PTC

2KTY84. (A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16
Seleção unidade).

KTY-84

3Pt1000 (A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16
Seleção unidade).

Pt1000

Nota:O sensor Pt1000 suporta apenas osmódulos de codi-
ficador FEN-11 e FEN-31.

1500 ms / real32Define um tempode filtro para amedição de temperatura
através do módulo de interface 2.

Tempo filtragem
temp 2

91.25

- / 1 = 1 msTempo de filtragem para a medição de temperatura.0...10000 ms

Não selecionada /
uint16

Seleciona a entrada do codificador no módulo interface 1
cujo sinal é refletido ou emulado para a saída TTL.

Módulo 1 TTL output91.31

Consulte ainda a secção Suporte codificador (página 53).

0Saída TTL não usada.Não selecionada

1A entrada 1 é refletida ou emulada para a saída TTL.Entrada módulo 1

2A entrada 2 é refletida ou emulada para a saída TTL.Entrada módulo 2

- / uint16Define onúmerode impulsosTTLpor rotaçãopara a saída
de emulação do codificador do módulo interface 1.

Módulo 1 Emulation
pulses/rev

91.32

1 = 1 SemUnid / -Número de impulsos TTL para emulação.0...65535 SemUnid
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- / real32Comomódulo interface 1, definequandoos impulsos zero
são emulados em relação àposição zero recebidado codi-
ficador.

Módulo 1 Emulation
position offset

91.33

Por exemplo, com um valor de 0.50000, um impulso zero
é emulado sempre que a posição do codificador passar as
0.5 rotações. Com um valor 0.00000, um impulso zero é
emulado sempre que a posição do codificador passar a
posição zero.

32767 = 1 rev / 100000
= 1 rev

Posição dos impulsos zero emulados.0.00000 ... 1.00000
rev

Não selecionada /
uint16

Seleciona a entrada do codificador no módulo interface 2
cujo sinal é refletido ou emulado para a saída TTL.

Módulo 2 TTL output91.41

Consulte ainda a secção Suporte codificador (página 53).

0Saída TTL não usada.Não selecionada

1A entrada 1 é refletida ou emulada para a saída TTL.Entrada módulo 1

2A entrada 2 é refletida ou emulada para a saída TTL.Entrada módulo 2

- / uint16Define onúmerode impulsosTTLpor rotaçãopara a saída
de emulação do codificador do módulo interface 2.

Módulo 2 Emulation
pulses/rev

91.42

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de impulsos TTL para emulação.0...65535 SemUnid

- / real32Comomódulo interface 2, definequandoos impulsos zero
são emulados em relação àposição zero recebidado codi-
ficador.

Módulo 2 Emulation
position offset

91.43

Por exemplo, com um valor de 0.50000, um impulso zero
é emulado sempre que a posição do codificador passar as
0.5 rotações. Com um valor 0.00000, um impulso zero é
emulado sempre que a posição do codificador passar a
posição zero.

32767 = 1 rev / 100000
= 1 rev

Posição dos impulsos zero emulados.0.00000 ... 1.00000
rev
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Ajustes para o codificador 1.Conf Codificador 192

Nota: Os conteúdos deste grupo de parâmetros variam de
acordo com o tipo de codificador selecionado.

Nota: É recomendado que a ligação do codificador 1 (este
grupo) seja usada sempre que possível dado que os dados
recebidos através da interface sãomais recentes do que os
dados recebidosatravésda ligação2 (grupo93ConfigCodi-
ficador 2).

Nenhum / uint16Seleciona o tipo do codificador/descodificador 1.Tipo Codificador 192.1

0Nenhum.Nenhum

1TTL. Tipo demódulo (entrada): FEN-01 (X31), FEN-11 (X41)
ou FEN-21 (X51).

TTL

2TTL+. Tipo de módulo (entrada): FEN-01 (X32).TTL+

3Codificador absoluto. Tipo de módulo (entrada): FEN-11
(X42).

Enc Abs

4Descodificador. Tipo de módulo (entrada): FEN-21 (X52).Codificador

5HTL. Tipo de módulo (entrada): FEN-31 (X82).HTL

6HTL. Tipo de módulo (entrada): FSE-31 (X31).HTL 1

7HTL. Tipodemódulo (entrada): FSE-31 (X32). Nãosuporta-
do no momento da publicação.

HTL 2

Módulo 1 / uint16Seleciona omódulo interface aqueo codificador está liga-
do.

Fonte Codificador 192.2

(As localizações físicas e os tipos de módulo de interface
do codificador são definidas no grupo de parâmetros 91
Ajustes módulo codif.

0Módulo interface 1.Módulo 1

1Módulo interface 2.Módulo 2

1 kHz / uint16(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = Resolver)
Define a frequência do sinal de excitação.

Frequência sinal exci-
tação

92.10

Nota: Com um codificador EnDat ou HIPERFACE e FEN-11
FPGA versão VIE12200 ou superior, este parâmetro é auto-
maticamente definido após validaçãodas configurações do
codificador (91.10 Atual par codificador.

1 = 1 kHz / 1 = 1 kHzFrequência do sinal de excitação.1...20 kHz

0 SemUnid / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Define onúmerode ciclos deonda sinusoidal/cossenoidal
numa rotação.

Nr seno/cosseno92.10

Nota:Esteparâmetronãonecessita de ser ajustadoquando
são usados codificadores EnDat ou SSI emmodo contínuo.
Ver o parâmetro 92.30 Modo ligação série.

- / 1 = 1 SemUnidNúmero de ciclos de onda sinusoidal/cossenoidal numa
rotação.

0...65535 SemUnid

2048 SemUnid /
uint16

(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = HTL 1)
Define o número de impulsos por rotação.

Impulsos/rotação92.10
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- / 1 = 1 SemUnidNúmero de impulsos.0...65535 SemUnid

4.0 V / uint16(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = Resolver)
Define a amplitude rms do sinal de excitação.

Amplitude sinal exci-
tação

92.11

10 = 1 V / 100 = 1 VAmplitude do sinal de excitação.4.0 ... 12.0 V

Nenhum / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Seleciona a fonte da informação da posição absoluta.

Fonteposiçãoabsolu-
ta

92.11

0Não selecionada.Nenhum

1Sinais de comutação.Sinais comutados

2Interface de série: Codificador EnDat.EnDat

3Interface de série: Codificador HIPERFACE.Hiperface

4Interface de série: Codificador SSI.SSI

5Interface de série: Codificador Tamagawa 17/33-bit.Tamagawa

Quadratura / uint16(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = HTL 1)
Seleciona o tipo de codificador.

Tipo codif impulso92.11

0Codificador de quadratura (com dois canais, A e B).Quadratura

1Codificador de pista única (tem um canal, A).Pista única

Nota: Com este ajuste, o valor da velocidademedida é sem-
pre positivo independentemente do sentido de rotação.

1 SemUnid / uint16(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = Resolver)
Define o número de pares de polos do descodificador.

Pares polos descodif92.12

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de pares de polos do descodificador.1...32 SemUnid

Desativado / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Ativar o impulso zero do codificador para a entrada abso-
luta do codificador (X42) do módulo interface FEN-11.

Ativar impulso zero92.12

Nota: Não existe impulso zero com interfaces de série, ou
seja, quando o parâmetro 92.11 Fonte posição absoluta é
ajustado para EnDat, Hiperface, SSI ou Tamagawa.

0Impulso zero desativado.Desativado

1Impulso zero ativado.Ativar

Auto ascendente /
uint16

(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = HTL 1)
Seleciona o modo de cálculo da velocidade.

Modo cálculo veloci-
dade

92.12

*Com um codificador de pista única (o parâmetro 92.11
Tipo codif impulso é ajustadopara Pista única), a velocida-
de é sempre positiva.

0CanaisAeB: Sãousados flancosascendentesedescenden-
tes para cálculo da velocidade.

A&B todos

*Canal B: Define o sentido de rotação.

Nota:Comumcodificador depista única (o parâmetro 92.11
Tipocodif impulso, esteajuste funcionacomoaconfiguração
A todos.
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1Canal A: São usados flancos ascendentes e descendentes
para cálculo da velocidade.

A todos

*Canal B: Define o sentido de rotação.

2Canal A: São usados flancos ascendentes para cálculo da
velocidade.

A ascendente

*Canal B: Define o sentido de rotação.

3Canal A: São usados flancos descendentes para cálculo da
velocidade.

A descendente

*Canal B: Define o sentido de rotação.

4Um dos modos acima é selecionado automaticamente
dependendo da frequência de impulso como se segue:

Auto ascendente

Modo usadoFrequência de impulso
do(s) canal(is)

A&B todos< 2442 Hz

A todos2442…4884 Hz

A ascendente> 4884 Hz

5Um dos modos acima é selecionado automaticamente
dependendo da frequência de impulso como se segue:

Auto descendente

Modo usadoFrequência de impulso
do(s) canal(is)

A&B todos< 2442 Hz

A todos2442…4884 Hz

A descendente> 4884 Hz

0 SemUnid / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Define o número de bits usado para indicar a posição
dentro de uma rotação. Por exemplo, um ajuste de 15 bits
corresponde a 32768 posições por rotação.

Larg posição dados92.13

O valor é usado quando o parâmetro 92.11 Fonte posição
absoluta é ajustadopara EnDat, Hiperface ou SSI. Quando
oparâmetro 92.11 Fonte posição absoluta é ajustadopara
Tamagawa, este parâmetro é internamente ajustadopara
17.

Nota: Com um codificador EnDat ou HIPERFACE e FEN-11
FPGA versão VIE12200 ou superior, este parâmetro é auto-
maticamente definido após validaçãodas configurações do
codificador (91.10 Atual par codificador.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de bits usados na indicação da posição dentro de
uma rotação.

0...32 SemUnid

Ativar / uint16(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = HTL 1)
Seleciona se a estimativa de posição é usada com o codi-
ficador 1 para aumentar ou não a resolução dos dados de
posição.

Ativar estimativa po-
sição

92.13
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0Posição medida usada. (A resolução é 4 × impulsos por
rotação para codificadores de quadratura, 2 × impulsos
por rotação para codificadores de pista única.)

Desativado

1Posição estimativa usada. (Usa a interpolaçãodeposição;
extrapolado no momento do pedido de dados.)

Ativar

0 SemUnid / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Define o número de bits usados na contagemde rotações
com codificadores multivolta. Por exemplo, um ajuste de
12 bits suporta a contagem até 4096 rotações.

Larg dados rotação92.14

O valor é usado quando o parâmetro 92.11 Fonte posição
absoluta é ajustadopara EnDat, Hiperface ou SSI. Quando
o parâmetro 92.11 Fonte posição absoluta está ajustado
paraTamagawa, definir esteparâmetropara umvalor não
zero ativa o pedido de dados multivolta.

Nota: Com um codificador EnDat ou HIPERFACE e FEN-11
FPGA versão VIE12200 ou superior, este parâmetro é auto-
maticamente definido após validaçãodas configurações do
codificador (91.10 Atual par codificador.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de bits usado na contagem de rotações.0...32 SemUnid

Desativado / uint16(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = HTL 1)
Seleciona se é usada a velocidade calculada ou estimada.

Ativarestimativavelo-
cidade

92.14

A estimativa aumenta a ondulação de velocidade em ope-
ração de estado estável, mas melhora a dinâmica.

Nota: Este parâmetro não é efetivo commódulos FEN-xx
com a versão FPGA VIEx 2000 ou posterior.

0Última velocidade calculada usada. (O intervalo de cálculo
é 62.5 microssegundos para 4 milissegundos.)

Desativado

1A velocidade estimada (estimado nomomento do pedido
de dados) é usada.

Ativar

4880Hz / uint16(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = HTL 1)
Ativa a filtragem transiente para o codificador (as alte-
rações em sentido de rotação são ignoradas acima da
frequência de impulso selecionada).

Filtro transiente92.15

0Alteraçãodosentidode rotaçãopermitidaabaixode4880
Hz.

4880Hz

1Alteraçãodosentidode rotaçãopermitida abaixode 2440
Hz.

2440Hz

2Alteração do sentido de rotação permitida abaixo de 1220
Hz.

1220Hz

3Alteração no sentido de rotação permitido a qualquer fre-
quência de impulso.

Desativado

0 kHz / uint16(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = HTL 1)
Define a frequência de impulso máxima do codificador 1.

Freq impulso aceite
do codificador 1

92.17

1 = 1 kHz / 1 = 1 kHzFrequência de impulso.0...300 kHz

A, B / uint16(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = HTL 1)
Seleciona quais os canais de cabo do codificador e fios
são monitorizados para falhas de cablagem.

Modofalhacabocodi-
ficador

92.21
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0A e B.A+, A-, B+, B-, Z+, Z-

1A, B e Z.A, B, Z

2A+, A-, B+ e B-.A+, A-, B+, B-

3A+, A-, B+, B-, Z+ e Z-.A+, A-, B+, B-, Z+, Z-

Sem filtro / uint16(Visível quando 92.1 Tipo Codificador 1 = HTL)
Ativa a filtragem do bordo do impulso. A filtragem do
bordo do impulso pode melhorar a fiabilidade das me-
dições especialmente dos codificadores comuma ligação
simples.

Filtragbordo impulso92.24

Nota: A filtragem do bordo do impulso é apenas suportada
por módulos FEN-31 com FPGA versão VIEx 2000 ou poste-
rior.

Nota: A filtragemdo bordo do impulso diminui a frequência
de impulso máxima. Com 2 µs de tempo de filtragem, a fre-
quência de impulso máxima é 200 kHz.

0Filtragem desativada.Sem filtro

1Tempo de filtragem: 1 microssegundo.1 µs

2Tempo de filtragem: 2 microssegundos.2 µs

Posição inicial / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Seleciona omododa ligação emsérie comumcodificador
EnDat ou SSI.

Modo ligação série92.30

0Modo de transferência posição única (posição inicial).Posição inicial

1Modo de transferência de dados de posição contínua.Contínuo

Nota: O controlo do motor é forçado internamente como
um circuito aberto e é usada a velocidade estimada.

2Modo de transferência de dados de posição e velocidade
contínua. Este ajuste destina-se a codificadores EnDat 2.2
sem sinais sin/cos.

Velocidade eposição
contínua

Nota:Este ajuste requer a revisãoHouposterior do interface
FEN-11.

50 ms / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Seleciona o tempomáximo de cálculo do codificador para
um codificador EnDat.

Tempo cálculo max
EnDat

92.31

Nota: Este parâmetro necessita de ser ajustado apenas
quando e usado um codificador EnDat emmodo contínuo,
i.e. semsinais incrementais sin/cos (suportadoapenascomo
codificador 1). Ver o parâmetro 92.30 Modo ligação série.

010 microssegundos.10 us

1100 microssegundos.100 us

21 milissegundos.1 ms

350 milissegundos.50 ms
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100 us / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Seleciona o ciclo de transmissão para um codificador SSI.

Tempo ciclo SSI92.32

Nota: Este parâmetro necessita de ser ajustado apenas
quando e usado um codificador SSI emmodo contínuo, i.e.
sem sinais incrementais sin/cos (suportado apenas como
codificador 1). Ver o parâmetro 92.30 Modo ligação série.

050 microssegundos.50 us

1100 microssegundos.100 us

2200 microssegundos.200 us

3500 microssegundos.500 us

41 milissegundos.1 ms

52 milissegundos.2 ms

2 SemUnid / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Define o comprimento de uma mensagem SSI. O compri-
mento é definido como o número de ciclos horários. O
número de ciclos pode ser calculado adicionando 1 ao nú-
mero de bits em uma janela de mensagem SSI.

Ciclos relógio SSI92.33

- / 1 = 1 SemUnidComprimento da mensagem SSI.2...127 SemUnid

1 SemUnid / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Com um codificador SSI, define a localização de MSB (bit
mais significativo) dosdadosdeposiçãonumamensagem
SSI.

Posição msb SSI92.34

- / 1 = 1 SemUnidLocalização posição dados MSB (número bit).1...126 SemUnid

1 SemUnid / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Com um codificador SSI, define a localização de MSB (bit
mais significativo) o contador de rotações numa mensa-
gem SSI.

Rotação msb SSI92.35

- / 1 = 1 SemUnidLocalização contador de rotações MSB (número bit).1...126 SemUnid

Binário / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Seleciona o formato de dados para um codificador SSI.

Formato dados SSI92.36

0Código binário.Binário

1Código cinzento.Cinza

100 kBit/s / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Seleciona a taxa de transmissão de um codificador SSI.

Taxa transmissãoSSI92.37

010 kbit/s.10 kBit/s

150 kbit/s.50 kBit/s

2100 kbit/s.100 kBit/s

3200 kbit/s.200 kBit/s

4500 kbit/s.500 kBit/s

51000 kbit/s.1000 kBit/s
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315-45 graus / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Define o ângulo da fase dentro de um período de sinal si-
nusoidal/co-seno que corresponde ao valor de zero nos
dados de ligação em série SSI. Este parâmetro é usado
para ajustar a sincronização dos dados de posição SSI e a
posição combase emsinais incrementais sinusoidais/co-
senos. Sincronização incorreta pode provocar um erro de
±1 período incremental.

Fase zero SSI92.40

Nota: Este parâmetro deve ser ajustado apenas quando é
usado um codificador SSI emmodo de posição inicial (ver o
parâmetro 92.30 Modo ligação série).

0315-45 graus.315-45 graus

145-135 graus.45-135 graus

2135-225 graus.135-225 graus

3225-315 graus.225-315 graus

Impar / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Define o uso de bits de paridade e de paragem com um
codificador HIPERFACE.

Paridade hiperface92.45

Normalmenteesteparâmetronãonecessitadeser ajusta-
do.

0Bit de indicação de paridade impar, um bit de paragem.Impar

1Bit de indicação de paridade par, um bit de paragem.Par

4800 bits/s / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
Define a taxa de transmissão da ligação com um codifica-
dor HIPERFACE.

Taxa trans hiperface92.46

Normalmenteesteparâmetronãonecessitadeser ajusta-
do.

04800 bit/s.4800 bits/s

19600 bit/s.9600 bits/s

219200 bit/s.19200 bits/s

338400 bit/s.38400 bits/s

64 SemUnid / uint16(Visível quando92.1 TipoCodificador 1 =Absolute encoder)
DefineumendereçodenóparaumcodificadorHIPERFACE.

Endereçonodohiper-
face

92.47

Normalmenteesteparâmetronãonecessitadeser ajusta-
do.

- / 1 = 1 SemUnidEndereço de nó do codificador HIPERFACE.0...255 SemUnid

514 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Ajustes para o codificador 2.Config Codificador 293

Nota:Osconteúdosdogrupodeparâmetrosvariamsegundo
o tipo de módulo de codificador selecionado.

Nota: É recomendado que a ligação do codificador 1 (grupo
92Conf Codificador 1) seja usada sempre que possível dado
queosdados recebidos através da interface sãomais recen-
tes do que os dados recebidos através da ligação 2 (este
grupo).

Nenhum / uint16Seleciona o tipo do codificador/descodificador 2.Tipo Codificador 293.1

0Nenhum.Nenhum

1TTL. Tipo demódulo (entrada): FEN-01 (X31), FEN-11 (X41)
ou FEN-21 (X51).

TTL

2TTL+. Tipo de módulo (entrada): FEN-01 (X32).TTL+

3Codificador absoluto. Tipo de módulo (entrada): FEN-11
(X42).

Enc Abs

4Descodificador. Tipo de módulo (entrada): FEN-21 (X52).Codificador

5HTL. Tipo de módulo (entrada): FEN-31 (X82).HTL

6HTL. Tipo de módulo (entrada): FSE-31 (X31).HTL 1

7HTL. Tipodemódulo (entrada): FSE-31 (X32). Nãosuporta-
do no momento da publicação.

HTL 2

Módulo 1 / uint16Seleciona omódulo interface aqueo codificador está liga-
do. (As localizações físicas e os tipos demódulos de inter-

Fonte Codificador 293.2

facede codificador sãodefinidas nogrupodeparâmetros
91 Ajustes módulo codif.)

1Módulo interface 1.Módulo 1

2Módulo interface 2.Módulo 2

- / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = Resolver)
Ver o parâmetro 92.10 Frequência sinal excitação.

Frequência sinal exci-
tação

93.10

- / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.10 Nr seno/cosseno.

Nr seno/cosseno93.10

- / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = HTL 1)
Ver o parâmetro 92.10 Impulsos/rotação.

Impulsos/rotação93.10

- / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = Resolver)
Ver o parâmetro 92.11 Amplitude sinal excitação.

Amplitude sinal exci-
tação

93.11

Nenhum / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.11 Fonte posição absoluta.

Fonteposiçãoabsolu-
ta

93.11

Quadratura / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = HTL 1)
Ver o parâmetro 92.11 Tipo codif impulso.

Tipo codif impulso93.11

- / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = Resolver)
Ver o parâmetro 92.12 Pares polos descodif.

Pares polos descodif93.12

Desativado / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.12 Ativar impulso zero.

Ativar impulso zero93.12

Auto ascendente /
uint16

(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = HTL 1)
Ver o parâmetro 92.12 Modo cálculo velocidade.

Modo cálculo veloci-
dade

93.12
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- / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.13 Larg posição dados.

Larg posição dados93.13

Ativar / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = HTL 1)
Ver parâmetro 92.13 Ativar estimativa posição.

Ativar estimativa po-
sição

93.13

- / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.14 Larg dados rotação.

Larg dados rotação93.14

Desativado / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = HTL 1)
Ver parâmetro 92.14 Ativar estimativa velocidade.

Ativarestimativavelo-
cidade

93.14

4880Hz / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = HTL 1)
Ver parâmetro 92.15 Filtro transiente.

Filtro transiente93.15

- / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = HTL 1)
Ver o parâmetro 92.17 Freq impulso aceite do codificador
1.

Freq impulso aceite
do codificador 2

93.17

A, B / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = HTL 1)
Ver o parâmetro 92.21 Modo falha cabo codificador.

Modofalhacabocodi-
ficador

93.21

Sem filtro / uint16(Visível quando 93.1 Tipo Codificador 2 = HTL)
Ver o parâmetro 92.24 Filtrag bordo impulso.

Filtragbordo impulso93.24

Posição inicial / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.30 Modo ligação série.

Modo ligação série93.30

50 ms / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.31 Tempo cálculo max EnDat.

Temp cálc EnDat93.31

100 us / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.32 Tempo ciclo SSI.

Tempo ciclo SSI93.32

- / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.33 Ciclos relógio SSI.

Ciclos relógio SSI93.33

- / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.34 Posição msb SSI.

Posição msb SSI93.34

- / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.35 Rotação msb SSI.

Rotação msb SSI93.35

Binário / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.36 Formato dados SSI.

Formato dados SSI93.36

100 kBit/s / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.37 Taxa transmissão SSI.

Taxa transmissãoSSI93.37

315-45 graus / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.40 Fase zero SSI.

Fase zero SSI93.40

Impar / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.45 Paridade hiperface.

Paridade hiperface93.45

4800 bits/s / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.46 Taxa trans hiperface.

Taxa tran hiperface93.46

- / uint16(Visível quando93.1 TipoCodificador 2=Absolute encoder)
Ver o parâmetro 92.47 Endereço nodo hiperface.

End nodo hiperface93.47
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Controlo da unidade de alimentação do acionamento, tal
como tensão CC ou referência de potência reativa.

Controlo LSU94

Denotar quepara seremefetivas, as referências definidas
aqui devem ser selecionadas como fonte de referência no
programa de controlo da alimentação.

Este grupo está visível apenas quando o controlo da uni-
dade de alimentação tiver sido ativado por 95.20 Opções
HW palavra 1.

Consultar também a secção Controlo de uma unidade de
alimentação (LSU) (página 44).

Ligado / uint16Ativa/desativa o estado da INU-LSU interna da máquina.Controlo LSU94.1

Quando o estado da máquina está ativo, a unidade inver-
sora (INU) controla a unidade de alimentação (LSU) e im-
pede que a unidade inversora arranque até a unidade de
alimentação estar pronta.

Quando o estado da máquina está desativado, o estado
da unidade de alimentação é ignorado pela unidade inver-
sora.

0Estado da máquina INU-LSU desativado.Off

1Estado da máquina INU-LSU ativado.On

Desativado / uint16Ativa/desativa o acesso da consola de programação e da
ferramenta dePCàunidadede alimentação (conversor do

Comunicaçãodopai-
nel LSU

94.2

lado da linha) através da unidade inversora (conversor do
lado do motor).

Nota: Este recurso é suportado apenas pelos seguintes
acionamentos:
• ACS880-11
• ACS880-31
• ACS880-17 combasenummódulodeacionamento integra-
do
•ACS880-37 combasenummódulodeacionamento integra-
do.

0Acesso da consola de programação e à ferramenta para
PC à unidade alimentação desativado.

Desativado

1Acesso da consola de programação e à ferramenta para
PC através da unidade inversora desativado.

Ativar

SW padrão de aciona-
mentos únicos ABB /
uint16

(Apenas visível comdeterminados tiposdeacionamento.)

Seleciona a funcionalidade do bit 1 de 6.11 Palav estado
principal.

Perfil da palavra de
estado INU-LSU

94.4

0Oacionamentodefineobit 1 de6.11 Palav estadoprincipal
depois da ligação CC estar carregada.

SWpadrãodeaciona-
mentos únicos ABB

1Oacionamentodefineobit 1 de6.11 Palav estadoprincipal
depois o contactor principal está fechado e a unidade de
alimentação (conversor do ladoda linha) estar a funcionar.

SW com compatibili-
dade retroativa

Este ajuste pode ser usado, por exemplo, quando instalar
o acionamento numa configuração existente com outros
acionamentos ACS880 e ACS800.
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Não selecionado /
uint32

(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Comando de arran-
que externo LSU

94.5

Seleciona a fonte para o comando de arranque externo
LSU.

Esteparâmetro sóé visível se a comunicação INU-ISUesti-
ver ativa em 95.20 bit 15.

Nota:SeaLSU forparadaatravésdoparâmetro94.5Coman-
do de arranque externo LSU, a LSU continua a funcionar du-
rante o tempo definido por 94.11 Atraso paragem LSU.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

30Entrada DIIL (10.2 Estado atraso DI, bit 15).DIIL

15 s / uint16Define o tempo máximo que a unidade de alimentação
(LSU) pode carregar antes de uma falha, 7584 Falha carre-
gamento LSUser gerada.

Tempo de carga máx
LSU

94.10

1 = 1 s / 1 = 1 sTempo máximo de carga.0...65535 s

600.0 s / uint16Defineoatrasodaparagemparaaunidadedealimentação.
Este parâmetro pode ser usado para o atraso de abertura
do disjuntor/contator principal quando é esperada uma
reinicialização.

Atraso paragem LSU94.11

10 = 1 s / 10 = 1 sAtraso de paragem da unidade de alimentação.0.0 ... 3600.0 s

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Referência tensãoCC94.20

Exibe a referência de tensão CC enviada para a unidade
de alimentação.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

10 = 1 V / 10 = 1 VReferência tensão CC enviada para a unidade de alimen-
tação.

0.0 ... 2000.0 V

Ref util / uint32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Fonte ref tensão CC94.21

Seleciona a fonte da referência de tensãoCC enviada para
a unidade de alimentação.

0Nenhum.Zero

194.22 Ref tensão CC utilizador.Ref util

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]
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0.0 V / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Ref tensãoCCutiliza-
dor

94.22

Define a referência de tensãoCCpara aunidadedealimen-
tação quando 94.21 Fonte ref tensão CC é ajustada para
Ref util.

10 = 1 V / 10 = 1 VRef CC utilizador.0.0 ... 2000.0 V

- / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Referência potência
reativa

94.30

Exibe a referência de potência reativa enviada para a uni-
dade de alimentação.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

10 = 1 kVAr / 10 = 1
kVAr

Referência de potência reativa enviada para a unidade de
alimentação.

-3276.8 ... 3276.7 kVAr

Ref util / uint32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Fonte ref potência
reativa

94.31

Seleciona a fonteda referência depotência reativa a enviar
para a unidade de alimentação.

0Nenhum.Zero

194.32 Ref potência reativa utilizador.Ref util

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

0.0 kVAr / real32(Apenas visível quando o controlo da unidade de alimen-
tação IGBT é ativado por 95.20)

Ref potência reativa
utilizador

94.32

Define a referência de potência reativa para a unidade de
alimentação quando 94.31 Fonte ref potência reativa é
ajustada para Ref util.

10 = 1 kVAr / 10 = 1
kVAr

Referência potência reativa do utilzador.-3276.8 ... 3276.7 kVAr

600.00 percentagem
/ real32

Define a potênciamáximado veio para omododemotori-
zação perante uma falha na rede de alimentação quando
o controlo da unidade de alimentação IGBT está ativo (bit
15 de 95.20 Opções HW palavra 1 está ON).

Limite de energia de
motorização em per-
da líquida

94.40

O valor é dado em percentagem da potência nominal do
motor.

Nota:Comumaunidade alimentação adíodo (bit 11 de 95.20
estáON), a potência do veio demotorização é limitada a 2%
perante uma falha de rede independentemente deste parâ-
metro.

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Potência máxima do veio para omodo demotorização no
caso de falha na rede de alimentação.

0.00 ... 600.00percen-
tagem
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-600.00 percentagem
/ real32

Define a potência máxima do veio para geração perante
uma falha na rede de alimentação quando o controlo da
unidadede alimentação está ativo (bit 15 de 95.20Opções
HW palavra 1 está ON).

Limite de energia de
geração em perda lí-
quida

94.41

O valor é dado em percentagem da potência nominal do
motor.

Nota:Comumaunidade alimentação adíodo (bit 11 de 95.20
estáON), a potência do veio demotorização é limitada a 2%
perante uma falha de rede independentemente deste parâ-
metro.

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Potênciamáximado veio para omodode geração no caso
de falha na rede de alimentação.

-600.00 ... 0.00 per-
centagem

Não selecionado /
uint32

Ativa a deteção de rede fraca LSU nos acionamentos
ACS880-11/31/14/34/17/37 para melhorar a estabilidade
em redes fracas e quando o acionamento é alimentado
por um gerador.

Ativação rede fraca
LSU

94.50

Nota: Este parâmetro só pode ser usado comos chassis R3,
R6, R8 e R11 do ACS880-11/31/14/34/17/37.

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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Diversos ajustes de hardware relacionados.Configuração HW95

Não dispon / uint16Seleciona agamada tensãode alimentação. Este parâme-
tro é usado pelo acionamento para determinar a tensão

Tensão alimentação95.1

nominal da rede de alimentação. Este parâmetro também
afeta as gamas de corrente e as funções de controlo da
tensão CC (limites de ativação de disparo e chopper de
travagem) do acionamento.

AVISO!Umajuste incorretopodecausaropicodescon-
trolado domotor, ou a sobrecarga do chopper de tra-
vagem ou da resistência.

Nota: As seleções apresentadas dependemdo hardware do
acionamento. Se apenasumagamade tensão for válidapara
o acionamento em questão, esta é selecionada por defeito.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Semgama de tensão selecionada. O acionamento não co-
meça a modular antes de ser selecionado outra gama.

Não dispon

1208…240 V208...240 V

2380...415 V380...415 V

3440...480 V440...480 V

4500 V500 V

5525...600 V525...600 V

6660...690 V660...690 V

Desativar; Ativar
(95.20 b15) / uint16

Ativa os limites da tensão adaptativa.

Os limites de tensão adaptativa podemser usados se, por
exemplo, uma unidade de alimentação IGBT é usada para

Limites tensãoadap-
tativa

95.2

aumentar o nível de tensão CC. Se a comunicação entre o
inversor e a unidadede alimentação IGBTestá ativa (95.20
Opções HW palavra 1), os limites de tensão são relaciona-
dos com a referência de tensão CC transmitida para a
unidade alimentação (94.20 Referência tensão CC) assu-
mindo que a referência é suficientemente alta. Por outro
lado os limites são calculador com base na tensão CCme-
dida no final da sequência de pré-carregamento.

Esta função também é útil se a tensão de alimentação CA
para o acionamento for elevada, já que os níveis de aviso
são aumentados de acordo.

*Afetado por 95.20 Opções HW palavra 1, bit 15.

0Limites de tensão adaptativa desativados.Desativado

1Limites de tensão adaptativa ativados.Ativar

Interna 24V (ZCU); Ex-
terna 24V (BCU; 95.20
b4) / uint16

Especifica como unidade de controlo do acionamento é
alimentada.

*O valor por defeito depende do tipo de unidade de con-
trolo edos ajustesdoparâmetro95.20OpçõesHWpalavra
1, bit 4..

Alim carta controlo95.4
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0A unidade de controlo do acionamento é alimentada da
unidade de potência do acionamento a que está ligada.

Interno 24V

Nota:Se for necessário umfuncionamento reduzido, selecio-
nar Externo 24V ou Redundante externo 24 V..

1A unidade de controlo do acionamento é alimentada a
partir de uma alimentação de potência externa. As falhas
de ligação da unidade de acionamento e da unidade de
potência são mascaradas quando o acionamento está
parado, pelo que o circuito principal pode ser desligado
sem falhas enquanto a unidadede controlo está alimenta-
da.

Externo 24V

2(Apenas unidades de controlo tipo BCU)Redundante externo
24 V.

A unidade de controlo do acionamento é alimentada por
duas fontesdealimentaçãoexternas redundantes. Aperda
de uma das alimentações gera um aviso (AFEC Sinal
potência externa falta). As falhas de ligação da unidade
deacionamentoedaunidadedepotência sãomascaradas
quando o acionamento está parado, pelo que o circuito
principal pode ser desligado sem falhas enquanto a unida-
de de controlo está alimentada.
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Desativar; Ativar
(95.20 b5) / uint16

(Apenas visível com uma unidade de controlo ZCU)

Ativa/desativa amonitorização do interruptor CC através
da entrada DIIL. Este ajuste destina-se a ser usado com
módulos inversores um circuito interno de carga que está
ligado ao barramento CC através de um interruptor CC.

Carreg forçado ativo95.8

Um contacto auxiliar do interruptor CC deve ser ligado à
entrada DIIL para que a entrada desligue quando o inter-
ruptor CC é aberto.

M

+2
4 

V

D
IIL

Barramento CC

Interruptor CC

Módulo inversor

Contacto de
carga

Lógica de
carregamento

Se o interruptor CC é aberto com o inversor a funcionar, é
dado um comando de paragem por inércia ao inversor e
o seu circuito de carga ativado.

O arranque do inversor é impedido até que o interruptor
CC seja fechadoeo circuitoCCnaunidade inversora recar-
regado.

Nota: Por defeito, DIIL é a entrada para o sinal de Permissão
Func. Se necessário, ajustar 20.12 Fonte permissão func 1.

Nota:Umcircuito internode cargaépadrãoemalguns tipos
de módulo inversor, mas é opcional em outros; consultar a
ABB ou o seu representante local.

0Monitorização do interruptor CC através da entrada DIIL
desativada.

Desativado

1Monitorização do interruptor CC através da entrada DIIL
ativada.

Ativar
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- / uint16(Apenas visível com uma unidade de controlo BCU)Controlador do inter-
ruptor fusível

95.9

Ativaacomunicaçãoparaumcontroladordecarregamento
BSFC. Esteajuste édestinadopara ser usadocommódulos
inversores que estão ligados a umbarramento CC através
deum interruptor/circuito de cargaCCcontroladopor um
controladorde carregamento.Nasunidades semum inter-
ruptorCC, esteparâmetrodeveserdefinidoparaDesativar.

O controlador de carga monitoriza a carga da unidade in-
versora e envia umcomandoativoquandoocarregamento
tiver terminado. O interruptor CC é fechado depois da
lâmpada de "carregamento OK' acender e do interruptor
de carregamento abrir).

Paramais informação, consultar adocumentaçãodoBSFC.

0Comunicação com BSFC desativada.Desativar

1Comunicação com BSFC ativada.Ativar

0000h / uint16(Apenas visível com unidade de controlo BCU)Reduced run mask95.12

Especifica quais os módulos do conversor que foram re-
movidosda configuraçãodoconversor. Umvalor diferente
de 0 ativa a função de operação reduzida.

Consulte a secção Função de operação reduzida (pági-
na 105).

O módulo 1 foi removido.Module 1 removedb0

Omódulo 2 foi removido.Module 2 removedb1

O módulo 3 foi removido.Module 3 removedb2

O módulo 4 foi removido.Module 4 removedb3

O módulo 5 foi removido.Module 5 removedb4

Omódulo 6 foi removido.Module 6 removedb5

Omódulo 7 foi removido.Module 7 removedb6

Omódulo 8 foi removido.Module 8 removedb7

O módulo 9 foi removido.Module 9 removedb8

Omódulo 10 foi removido.Module 10 removedb9

Omódulo 11 foi removido.Module 11 removedb10

O módulo 12 foi removido.Module 12 removedb11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

524 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

- / uint16(Apenas visível com uma unidade de controlo BCU)Modo de funciona-
mento reduzido

95.13

Especifica o número de módulos inversores disponível.

Este parâmetro deve ser ajustado se for requerida ope-
ração reduzida. Um valor diferente de 0 ativa a função de
operação reduzida.

Seoprogramadecontrolonãoconseguir detetaronúmero
de módulos especificados por este parâmetro, é gerada
uma falha(5695 Func reduzido)

Consulte a secção Função de operação reduzida (pági-
na 105).

0 = Func reduzido desativado
1…12 = Número de módulos disponíveis

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

- / -Número de módulos inversores disponível.0...65535 SemUnid

0000h / uint16(Apenas visível com uma unidade de controlo BCU)Módulos ligados95.14

Apresentaqualdosmódulos inversores ligadosemparalelo
foi detetado pelo programa de controlo.

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

O módulo 1 foi detetado.Módulo 1b0

Omódulo 2 foi detetado.Módulo 2b1

O módulo 3 foi detetado.Módulo 3b2

O módulo 4 foi detetado.Módulo 4b3

O módulo 5 foi detetado.Módulo 5b4

Omódulo 6 foi detetado.Módulo 6b5

O módulo 7 foi detetado.Módulo 7b6

Omódulo 8 foi detetado.Módulo 8b7

O módulo 9 foi detetado.Módulo 9b8

Omódulo 10 foi detetado.Módulo 10b9

Omódulo 11 foi detetado.Módulo 11b10

O módulo 12 foi detetado.Módulo 12b11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Contém os ajustes relacionados com o hardware que po-
demser ativados edesativados, alternandoosbits especí-
ficos.

Ajustes especiaisHW95.15

Nota: A instalação do hardware especificado por este parâ-
metro pode requerer a desclassificação da saída do aciona-
mento, ou a imposição de outras limitações. Consultar o
manual de hardware do acionamento.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

1 = O motor acionado é ummotor Ex fornecido pela ABB
para atmosferas potencialmente explosivas. Isto define a
frequência de comutaçãomínima requerida paramotores
Ex da ABB.

Motor EXb0

Nota:Sobremotores Ex nãoABB, contactar o representante
local da ABB.

1 =Umfiltro sinusoidal ABBé ligadoà saídadoacionamen-
to/inversor.

Filtro de seno ABBb1

1 = Adaptaçãodo limite da frequência de comutaçãomíni-
ma à frequência da saída ativa. Este ajuste melhora o de-
sempenho de controlo a frequências de saída elevadas
(normalmente acima de 120 Hz.

Modo alta velocb2

1 = Um filtro sinusoidal padrão é ligado à saída do aciona-
mento/inversor. Ver também os parâmetros 97.1, 97.2,
99.18, 99.19.

Filtro de seno perso-
nalizado

b3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Off / uint32(Apenas visível com uma unidade de controlo BCU)Modo router95.16

Ativa/desativaomodo routerdaunidadedecontroloBCU).
Quando o modo router está ativo, os canais PSL2 ligados
a outro BCU (ou seja, os selecionados por 95.17 Configu-
raçãodocanal router) sãoencaminhadospara asunidades
de potência (módulos conversor) ligados a esta BCU.

Consulte a secçãoModo routerparaaunidadedecontrolo
BCU (página 108).

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Modo router inativo.Off

1Modo router ativo.On

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]
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- / uint16(Apenas visível com uma unidade de controlo BCU)Configuração do ca-
nal router

95.17

Seleciona quais os canais PSL2 na unidade de controlo da
BCU que estão ligados a outra BCU e encaminhados para
uma unidade de potência local.

Nota: As unidades de potência locais devem ser ligadas a
canais sucessivos apartir deCH1. A outra BCUéentão ligada
a um ou mais canais sucessivos a partir do primeiro canal
livre.

Nota: O canal mais baixo selecionado neste parâmetro é
encaminhado para a unidade de energia local com o menor
número, etc.

Nota: Devem existir tantos módulos de potência locais
quantos os canais encaminhados.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

Consulte a secçãoModo routerparaaunidadedecontrolo
BCU (página 108).

0ch1b0

1=Ocanal CH2éencaminhadopara aunidadedepotência
local (que está ligada a CH1)

ch2b1

1=Ocanal CH3éencaminhadoparaaunidadedepotência
local (que está ligada a CH1)

ch3b2

1 =Ocanal CH4éencaminhadopara a unidadedepotência
local

ch4b3

1=OcanalCH5éencaminhadoparaaunidadedepotência
local

ch5b4

1 =Ocanal CH6é encaminhadopara a unidadedepotência
local

ch6b5

1=Ocanal CH7éencaminhadopara aunidadedepotência
local

ch7b6

1 =Ocanal CH8éencaminhadopara a unidadedepotência
local

ch8b7

1 =Ocanal CH9é encaminhadopara a unidadedepotência
local

ch9b8

1 = O canal CH10 é encaminhado para a unidade de
potência local

ch10b9

1=OcanalCH11 éencaminhadoparaaunidadedepotência
local

ch11b10

1=OcanalCH12éencaminhadoparaaunidadedepotência
local

ch12b11

Paragraph with type
attribute with value
Name is not defined

b12…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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- / uint16Especifica as opções relacionadas com o hardware que
requerem defeitos dos parâmetros diferenciados. A ati-
vaçãodeumbitnesteparâmetro fazasalteraçõesnecessá-
rias noutros parâmetros. Por exemplo, a ativação de uma
opção de paragem de emergência reserva uma entrada
digital. Namaioriados casos, osparâmetrosdiferenciados
também estão protegidos contra escrita.

Opções HW palavra 195.20

Este parâmetro, assim como as alterações nos outros
parâmetros implementadaspelomesmo,nãosãoafetadas
por uma reposição do parâmetro.

AVISO!Depois de comutar qualquer bit nesta palavra,
reconfirmar os valores dos parâmetros afetados.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

*Consultar a secção Controlo de uma unidade de alimen-
tação (LSU) (página 44).

0 = 50 Hz; 1 = 60 Hz. Afeta 11.45, 11.59, 12.20, 13.18, 30.11,
30.12, 30.13, 30.14, 31.26, 31.27, 40.15, 40.37, 41.15, 41.37,
46.1, 46.2.

Frequência alimen-
tação 60 Hz

b0

1=Paragemdeemergência, Categoria 0, semmóduloFSO
Afeta 21.4, 21.5, 23.11.

Paragememergência
Cat 0

b1

1 = Paragemde emergência, Categoria 1, semmódulo FSO
Afeta 10.24, 21.4, 21.5, 23.11.

Paragememergência
Cat 1

b2

1 = Controlo da ventoinha de refrigeração do armário
(usado apenas com hardware ACS880-07 específico).
Afeta 10.27, 10.28, 10.29.

RO2 Vent refrig
armário-07

b3

1 = Unidade de controlo alimentada externamente. Afeta
95.4. (Apenas visível com uma unidade de controlo ZCU)

Unidctrl alimexterna-
mente

b4

1 =Monitorizaçãodo interruptor CCativa. Afeta 20.12, 31.3,
95.8. (Apenas visível com uma unidade de controlo ZCU)

Inter aliment CCb5

1 = Controlo da ventoinha do motor ativo. Afeta 10.24,
35.100, 35.103, 35.104.

Inter motor DOLb6

1= Controlador do interruptor fusível xSFC-01. Afeta 95.9.
(Apenas visível com uma unidade de controlo BCU)

xSFC-01Controlador
do interruptor fusível

b7

1= Interruptor de serviço ou relé PTC/Pt100 ligado. Afeta
31.1, 31.2.

Interruptor serviçob8

1 = Contator saída presente. Afeta 10.24, 20.12.Contactor saídab9

1= Interruptoresdeestado (ex. térmicos) ligadosàentrada
DIIL. Afeta 20.11, 20.12.

Resistência trava-
gem, filtro sinusoidal,
ventoinha IP54

b10

*1=Unidadedealimentaçãodíodocontroladapelaunidade
inversora ativa. Torna diversos parâmetros visíveis nos
grupos 6, 60, 61, 62 e 94. (Apenas visível comumaunidade
de controlo BCU)

Comunicação INU-
DSU

b11

Paragraph with type
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1 = Ativo: Um filtro du/dt externo é ligado à saída do
acionamento. O ajuste irá limitar a frequência de comu-
tação de saída. Com os tamanhos de chassis do módulo
inversor R5i a R7i, a ventoinha do módulo será forçada
para a velocidade máxima.

Ativação filtro du/dtb13

Nota: Este bit deve ser deixado em0 se omódulo de aciona-
mento/inversor estiver equipado comfiltragemdu/dt inter-
na (por ex., módulos inversores no chassis R8i com opção
+E205).

1 = A unidade inversora é constituída pormódulos chassis
R8i comventoinhasde refrigeraçãodiretas na linha (opção
+C188). Desativada a monitorização do feedback da ven-
toinhaealteraocontrolodaventoinhaparao tipoON/OFF.

Ativação vent DOLb14

*1 =Unidadede alimentação IGBT controladapela unidade
inversora ativa. Afeta 31.23 e 95.2. Torna diversos parâme-
tros visíveis nos grupos 1, 5, 6, 7, 30, 31, 60, 61, 62, 94 e 96.

Comunicação INU-
ISU

b15

O bit 15 define também 195.01 Tensão alimentação na ISU
para o mesmo valor que 95.1.

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

- / uint16Especificamais opções relacionadas como hardware que
requerem defeitos dos parâmetros diferenciados. Ver o
parâmetro 95.20 Opções HW palavra 1.

Palavra 2 opções HW95.21

AVISO!Depois de comutar qualquer bit nesta palavra,
reconfirmar os valores dos parâmetros afetados.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

1=Usoduploativo. Paraacionamentoscomopção+N8200.
(Permite frequências de saída e limites de referência de
velocidade/frequência mais elevadas.)

Uso duplob0

1 = Motor de relutância síncrono usado. Afeta 25.2, 25.3,
25.15, 99.3.

SynRMb1

1 =Motor de ímanes permanentes de polo saliente utiliza-
do. Afeta 25.2, 25.3, 25.15, 99.3.

PM salienteb2

1 = Usadomotor síncrono excitado externamente. Requer
uma licença. Contacte o representante local da ABB para
mais informações.

Sincronização LVb3

1 = Ventoinha auxiliar 1 instalada e superviosionada.Superv vent aux 1b4

1 = Ventoinha auxiliar 2 instalada e superviosionada.Superv vent aux 2b5

Reservedb6…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Sem filtro / uint16(Apenas visível com uma unidade de controlo BCU)Filtro lista tipoparale-
lo

95.30

Filtra a lista dos tipos de acionamento/inversor listados
pelos parâmetro 95.31 Configuração tipo paralelo.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

1Todos os tipos listados.No filter
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2-3 (380…415 V) tipos listados.400 V

3-5 (380…500 V) tipos listados.500 V

4-7 (525…690 V) tipos listados.690 V

5Tipos refrigerados por líquido -7 (525…690 V) listados.-7 LC (525-690V)

Não selecionado /
uint16

(Visível quando 95.30 Filtro lista tipo paralelo = Sem filtro)
(Apenas visível com uma unidade de controlo BCU)

Configuração tipo
paralelo

95.31

Define o tipo de acionamento/inversor se este for consti-
tuído por módulos ligados em paralelo.

Seoacionamento/inversor for constituídopor ummódulo
único, deixar o valor em Not selected.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0O acionamento/inversor não é constituído por módulos
ligados em paralelo, ou tipo não selecionado.

Not selected

-Tipo acionamento/inversor constituídopormódulos liga-
dos em paralelo.

[Tipo acionamen-
to/inversor]

0.000 SemUnid /
real32

Define a relação do transformador elevador.Proporção de trans-
formação

95.40

1000 = 1 SemUnid /
1000 = 1 SemUnid

Relação transformador elevador.0.000 ... 100.000 Se-
mUnid

530 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
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Nr.

Seleção de idioma; níveis de acesso; seleção de macro;
guardar e restaurar parâmetros; reinicio da unidade de

Sistema96

controlo; conjuntos de parâmetros do utilizador; seleção
daunidade; disparar registodados; cálculo somacontrolo
parâmetro; bloqueio utilizador.

Não selecionado /
uint16

Seleciona o idioma da interface de parâmetros e outra in-
formação apresentada quando visualizada na consola de
programação.

Idioma96.1

Nota:Nemtodosos idiomas listados abaixo sãonecessaria-
mente suportados.

Nota: Este parâmetro não afeta os idiomas visíveis na ferra-
menta Drive Composer PC. (Esses são especificados emVer
– Ajustes.)

1031Alemão.Deutsch

1040Italiano.Italiano

3082Espanhol.Español

2070Português.Português

1043Neerlandês.Nederlands

1036Francês.Français

1030Dinamarquês.Dansk

1035Finlandês.Suomi

1053Sueco.Svenska

1049Russo.Русский

0Nenhum.Não selecionado

1045Polaco.Polski

1029Czech.Česky

2052Chinês Simplificado.Chinese (Simplified,
PRC)

1055Turco.Türkçe

1041Japonês.Japanese

1033Inglês.English
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Seleção

Nr.

0 / uint32As passwords podem ser introduzidas neste parâmetro
paraativarmaisníveisdeacesso (verparâmetro96.3Níveis
acessoativos) oupara configurar obloqueiodoutilizador.

Password96.2

A introdução de "358" ativa o bloqueio de parâmetros, o
que impede a alteração de todos os outros parâmetros
através da consola de programação ou da ferramenta
Drive Composer PC.

A introdução da password do utilizador (por defeito,
"10000000") ativa 96.100…96.102, que podemser usados
para definir uma nova password de utilizador e para sele-
cionar as ações que devem ser evitadas.

A introdução de uma password inválida fecha o bloqueio
do utilizador se estiver aberto, ou seja, oculta os parâme-
tros 96.100…96.102. Depois de digitar o código, verificar
se os parâmetros estão, de facto, ocultos. Se não estive-
rem, inserir outra password (aleatória).

Inserir diversas passwords inválidas introduz um atraso
antes de ser possível fazer uma nova tentativa. Inserir có-
digos inválidos adicionais aumentará progressivamente
o atraso.

Nota:Énecessário alterar a passwordpor defeito do utiliza-
dor paramanter um nível elevado de segurança cibernética.
Guardar apasswordnum local seguro –aproteçãonãopode
ser desativadamesmo pela ABB, se a password for perdida.

ConsulteaindaasecçãoBloqueiodoutilizador (página104).

1 = 1Password.0…99999999

- / uint16Mostra quais os níveis de acessoque foramativadospelos
passwords introduzidas no parâmetro 96.2 Password.

Níveis acesso ativos96.3

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

Utilizador final.Utilizador finalb0

Serviço.Serviçob1

Programador avançado.Programador
avançado

b2

Reservadob3

Acesso OEM nível 1.OEM nível acesso 1b11

Acesso OEM nível 2.OEM nível acesso 2b12

Acesso OEM nível 3.OEM nível acesso 3b13

Bloqueio de parâmetros.Bloqueio parâmb14

Reservadob15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Seleção

Nr.

Feito / uint16Seleciona a macro de aplicação. Ver o capítulo Macros de
aplicação para mais informações.

Selec macro96.4

Depoisda seleção ser efetuada, oparâmetro reverte auto-
maticamente para Feito.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Seleção macro completa; operação normal.Feito

1Macro Fábrica (ver 114).Fábrica

2Macro Manual/Auto (ver página 117).Manual/Auto

3Macro Controlo PID (ver página 120).PID-CTRL

4Macro Controlo binário (ver página 125).T-CTRL

5Macro Controlo sequencial (ver página 128).Controlo sequência

6Reservado.FIELDBUS

Fábrica / uint16Apresenta a macro de aplicação atualmente selecionada.Macro ativa96.5

Para alterar a macro, usar o parâmetro 96.4 Selec macro

1Macro Fábrica (ver 114).Fábrica

2Macro Manual/Auto (ver página 117).Manual/Auto

3Macro Controlo PID (ver página 120).PID-CTRL

4Macro Controlo binário (ver página 125).T-CTRL

5Macro Controlo sequencial (ver página 128).Controlo sequência

6Reservado.FIELDBUS

Feito / uint16Restaura os ajustes originais do programa de controlo,
por ex., valores por defeito dos parâmetros.

Restaurar parâmetro96.6

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Restauro completo.Feito

8Todos os parâmetros editáveis são restaurados para os
valores por defeito, exceto

Restaurar ajustes fá-
brica

• dados do motor e resultados de ID run
• parâmetro31.42 Lim falha sobrecor
• ajustes comunicação consola programação/PC
• ajustes módulo extensão E/S
• ajustes adaptador fieldbus
• dados de configuração codificador
• seleçãodamacro de aplicação edefeitos deparâmetros

implementados pelo mesmo
• parâmetro 95.21 Palavra 2 opções HW
• parâmetro 95.9 Controlador do interruptor fusível
• predefiniçõesdiferenciadas implementadasporparâme-

tros 95.20 Opções HWpalavra 1 e 95.21 Palavra 2 opções
HW

• parâmetros de configuração do bloqueio do utilizador
96.100 … 96.102.
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62Todos os parâmetros editáveis são restaurados para os
valores por defeito, exceto

Limpar todos

• ajustes comunicação consola programação/PC
• seleçãodamacro de aplicação edefeitos deparâmetros

implementados pelo mesmo
• parâmetro 95.1 Tensão alimentação
• parâmetro 95.9 Controlador do interruptor fusível
• predefiniçõesdiferenciadas implementadasporparâme-

tros 95.20 Opções HWpalavra 1 e 95.21 Palavra 2 opções
HW

• parâmetros de configuração do bloqueio do utilizador
96.100 … 96.102.

A ferramenta PC de comunicação é interrompida durante
o restauro.

Nota: Ativar esta seleção irá restaurar as configurações pa-
drão do adaptador de fieldbus se estiver algum ligado, in-
cluindo potencialmente configurações que não podem ser
acedidas através dos parâmetros do acionamento.

32As configurações do adaptador fieldbus e da interface de
fieldbus incorporadas (gruposdeparâmetros 50a58) são
restauradas para os valores padrão. Isto irá restaurar as
configuraçõespadrãodoadaptador de fieldbus se estiver
algum ligado, incluindo configurações que não podemser
acedidas através dos parâmetros do acionamento.

Reset tds ajustes
fieldbus

Feito / uint16Guardaos valores válidosdosparâmetrospara amemória
permanente. Este parâmetrodeve ser usadopara guardar
os valores enviados de um fieldbus, ou quando usar uma
fonte de alimentação externa para a placa de controlo já
que o fornecimento pode ter um curto espaço de tempo
de atraso quando desligado.

Guardar parâmetro96.7

Nota: Um novo valor de parâmetro é guardado de forma
automática quando se modifica a partir da ferramenta de
PCoudaconsoladeprogramação,masnãoquandoéaltera-
do através de uma ligação do adaptador de fieldbus.

0Guardar completo.Feito

1Iniciar gravação ou gravação em curso.Guardar

- / uint16Alterar o valor deste parâmetro para 1 reinicia a unidade
de controlo (sem necessidade de desligar/ligar a alimen-
tação do módulo de acionamento).

Reinicio carta de con-
trol

96.8

O valor reverte para 0 automaticamente.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

1 = Reiniciar a unidade de controlo.0...1 SemUnid

Falso / uint32Alterar o valor de (ou a fonte selecionada por) deste parâ-
metro de 0 para 1 reinicia o módulo opcional de funções
de segurança FSO-xx.

Reinício FSO96.9

Nota: O valor não reverte para 0 automaticamente.

00.Falso
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Seleção

Nr.

11.Verdadeiro

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

n/a / uint16Apresenta o estado dos conjuntos de parâmetros do utili-
zador.

Estado def utiliz96.10

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

Consulte ainda a secção Conjuntos de parâmetros do uti-
lizador (página 102).

0Não foram guardados parâmetros do utilizador.n/a

1O conjunto do utilizador está a ser carregado.A carregar

2O conjunto do utilizador está a ser guardado.A guardar

3Conjunto de parâmetros inválido.Em falha

4O Conjunto utiliz 1 foi carregado.Conj1 utilizador

5O Conjunto utiliz 2 foi carregado.Conj2 utilizador

6O Conjunto utiliz 3 foi carregado.Conj3 utilizador

7O Conjunto utiliz 4 foi carregado.Conj4 utilizador

Nenhuma ação /
uint16

Ativa a salvaguarda e o restauro de até quatro conjuntos
deajustesdeparâmetroscostumizados.Consulteasecção
Conjuntos de parâmetros do utilizador (página 102).

Defguardar/cargaut96.11

O conjunto que estava a ser usado antes de desligar o
acionamento é o que fica em uso da próxima vez que este
for ligado.

Nota:Os ajustes de configuração de hardware, tais como o
módulode extensãodeE/S, os parâmetrosde configuração
de fieldbus e do codificador (grupos 14…16, 51…56, 58 e
92…93 e os parâmetros 50.1 e 50.31), e os valores de entra-
da/saída forçados (tais como10.3 e 10.4) nãoestão incluídos
nos conjuntos de parâmetros do utilizador.

Nota: As alterações de parâmetros efetuadas após a carga
de um conjunto não são automaticamente guardadas - de-
vem ser guardadas usando este parâmetro.

Nota: Se nenhum conjunto tiver sido guardado, a tentativa
de carregar umconjunto irá criar todosos conjuntos apartir
das configurações de parâmetro ativos no momento.

Nota: A comutação entre conjuntos de parâmetros do utili-
zador só é possível com o acionamento parado.

0Carregamento ou salvaguarda da operação completo;
operação normal.

Nenhuma ação

1Carregar o conjunto de parâmetros do utilizador com os
parâmetros96.12 e 96.13.

Modo conj util I/O

2Carregar conj1 de parâmetros de utilizador.Carregar conj 1

3Carregar conj2 de parâmetros de utilizador.Carregar conj 2

4Carregar conj3 de parâmetros de utilizador.Carregar conj 3

5Carregar conj4 de parâmetros de utilizador.Carregar conj 4

Parâmetros 535



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

18Guardar conj1 de parâmetros de utilizador.Guardar conj 1

19Guardar conj2 de parâmetros de utilizador.Guardar conj 2

20Guardar conj 3 de parâmetros de utilizador.Guardar conj 3

21Guardar conj 4 de parâmetros de utilizador.Guardar conj 4

Não selecionado /
uint32

Quando o parâmetro 96.11 é ajustado para Modo conj util
I/O (página 535), seleciona o conjunto de parâmetros do
utilizador em conjunto com o parâmetro 96.13 como se
segue:

Conj I/O util modo
in1

96.12

Selecionado
conjunto de

parâmetrosutili-
zador

Estadoda fonte
definido pelo

96.13.

Estadoda fonte
definido pelo

96.12.

Conj 100

Conj 201

Conj 310

Conj 411

00Não selecionado

11Selecionado

2Entrada digital ED1 (10.2 Estado atraso DI, bit 0).DI1

3Entrada digital ED2 (10.2 Estado atraso DI, bit 1).DI2

4Entrada digital ED3 (10.2 Estado atraso DI, bit 2).DI3

5Entrada digital ED4 (10.2 Estado atraso DI, bit 3).DI4

6Entrada digital ED5 (10.2 Estado atraso DI, bit 4).DI5

7Entrada digital ED6 (10.2 Estado atraso DI, bit 5).DI6

10Entrada/saída digital ESD1 (11.2 Estado atraso DIO, bit 0).DIO1

11Entrada/saída digital ESD2 (11.2 Estado atraso DIO, bit 1).DIO2

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Não selecionado /
uint32

Ver o parâmetro 96.12 Conj I/O util modo in1.Conj I/O util modo
in2

96.13

- / uint16Seleciona a unidade de parâmetros que indicampotência,
temperatura e binário.

Seleção unidade96.16

0 = kW
1 = hp

Unidade potênciab0

Reservedb1

0 = C (°C)
1 = F (°F)

Unidade tempb2

Reservedb3

0 = Nm (N·m)
1 = lbft (lbf·ft)

Unidade bináriob4

Reservedb5…15
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1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Controlador DDCS /
uint16

Define a fonte externa da 1ª prioridadepara sincronização
da hora e da data do acionamento.

Tempo sinc fonte
primária

96.20

A data e a hora tambémpodemser diretamente definidas
em96.24…96.26caso emque este parâmetro é ignorado.

0Nenhuma fonte externa selecionada.Interno

1Controlador externo.Controlador DDCS

2Interface de fieldbus A ou B.Fieldbus A ou B

3Interface de fieldbus A.Fieldbus A

4Interface de fieldbus B.Fieldbus B

5A estaçãomestre numa ligaçãomestre/seguidor ou acio-
namento-para-acionamento.

D2D ou M/F

6Interface de fieldbus integrada.FB Engastado

8Consola de programação ou ferramenta Drive Composer
PC, ligada à consola de programação.

Ligação consola

9Ferramenta Drive Composer PC através de ummódulo
FENA.

Ligação ferr Ethernet

Inativo / uint16No acionamento mestre, ativa a sincronização do relógio
para comunicaçãomestre/seguidor e acionamento-para-
acionamento.

Sincronização do
relógio M/F e D2D

96.23

0Sincronização do relógio não ativa.Inativo

1Sincronização do relógio ativa.Ativo

12055 dias / uint16Númerodedias completospassadosdesdeo iníciodoano
1980. Este parâmetro, em conjunto com96.25 Tempo em
minutos em 24 h e 96.26 Tempo emms em umminuto
permite definir a data e a hora no acionamento através da
interface de parâmetros desde um fieldbus ou programa
de aplicação. Isto pode ser necessário se o protocolo
fieldbus não suportar a sincronização da hora.

Dias compl deste 1
jan 1980

96.24

1 = 1 dias / 1 = 1 diasContador de dias 1 = 1 janeiro 1980.1...59999 dias

0 min / uint16Número de minutos completos que passaram desde a
meia noite. Por exemplo, o valor 860 corresponde a 2:20
pm.

Tempo emminutos
em 24 h

96.25

Ver o parâmetro 96.24 Dias compl deste 1 jan 1980.

1 = 1 min / 1 = 1 minMinutos desde a meia noite.0...1439 min

0 ms / uint16Número de milissegundos que passaram desde o último
minuto.

Tempoemmsemum
minuto

96.26

Ver o parâmetro 96.24 Dias compl deste 1 jan 1980.

1 = 1 ms / 1 = 1 msNúmero de milissegundos desde o último minuto.0...59999 ms

- / uint16Palavra de estado da fonte do tempo.Estado fonte sinc
tempo

96.29

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1º tic de prioridade recebido: O tic foi recebido da 1ª
fonte de prioridade (ou de 96.24…96.26).

Tick tempo recebb0

2 = 2º tic de prioridade recebido: O tic foi recebido da 2ª
fonte de prioridade.

Tick tempo aux rece-
bido

b1
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1 = Sim: Intervalo de ticmuito longo (exatidão comprome-
tida).

Intervalo tick muito
longo

b2

1 = Tic recebido: O tic foi recebido de um controlador ex-
terno.

Controlador DDCSb3

1 = Tic recebido: O tic foi recebido através de uma ligação
mestre/seguidor.

Mestre/Seguidorb4

Reservedb5

1 = Tic recebido: O tic foi recebido através de uma ligação
acionamento-para-acionamento.

D2Db6

1 = Tic recebido: O tic foi recebido através da interface de
fieldbus A.

FbusAb7

1 = Tic recebido: O tic foi recebido através da interface de
fieldbus B.

FbusBb8

1 = Tic recebido: O tic foi recebido através da interface de
fieldbus integrada.

EFBb9

Reservedb10

1 = Tic recebido: O tic foi recebido da consola de progra-
maçãoou ferramentaDrive Composer PC ligada à consola
de programação.

Ligação consolab11

1 = Tic recebido: O tic foi recebido da ferramenta Drive
Composer PC através do módulo FENA.

Lig ferr Ethernetb12

1 =Tic recebido:O tick foi ajustadopelosparâmetros 96.24
…96.26.

Ajuste parâmetrob13

1 = Tempo RTC em uso: A hora e a data foi lida de um
relógio de tempo real.

RTCb14

1 = Drive on-time em uso: Hora e data exibida no drive on-
time.

Tempo-func convrb15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 null / uint16Especificaumnúmerode IDparaoacionamento.O IDpode
ser lido por um controlador externo através do DDCS, por
exemplo, para comparação com um ID guardado pela
aplicação do controlador.

Número ID conversor96.31

1 = 1 / 1 = 1Número de ID.0...32767

Ativar / uint16Ativa/desativa o registo de inicialização. Quando ativo,
umevento (B5A2 Arranque) é registado pelo acionamento
em cada arranque.

Registo eventos ar-
ranque

96.39

0Registo de evento de ligação desativado.Desativado

1Registo de evento de ligação ativado.Ativar

- / uint16Limpa os conteúdos dos registos de evento. Consultar a
secção Histórico e análise de avisos/falhas (página 565).

Limpar reg fal e even96.51

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

00001= Limpar os registos de eventos. (O valor reverte
automaticamente para 00000.)

0...65535 SemUnid
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0 / uint32Exibe a soma de controlo da configuração de parâmetros
atual. A soma de controlo é gerada e atualizada sempre
queumaaçãoé selecionadaem96.54Ação somacontrolo.

Soma ctrl atual96.53

Os parâmetros incluídos no cálculo foram pré-seleciona-
dos, mas a seleção pode ser editada usando a ferramenta
PC Drive customizer.

Consulte ainda a secção Cálculo da soma de controlo do
parâmetro (página 102).

1 = 1Soma ctrl atual.00000000…FFFFFFFFh

S/ação / uint16Seleciona comooacionamento reage sea somadecontro-
lo do parâmetro (96.53 Soma ctrl atual) não corresponder
a qualquer das somas de controlo aprovadas ativas
(96.56 … 96.59). As somas de controlo ativas são selecio-
nadas por 96.55 Palavra controlo soma de controlo.

Ação soma controlo96.54

0Nenhuma ação é tomada. (A funcionalidade de soma de
controlo não está em uso.)

S/ação

1O acionamento gera uma entrada no registo de eventos
(B686 Discrepância soma de controlo).

Evento puro

2O acionamento gera um aviso, (A686 Discrepância soma
de controlo).

Aviso

3O acionamento gera um aviso, (A686 Discrepância soma
de controlo). O arranque do acionamento é impedido.

Aviso e prev início

4O acionamento dispara 6200 Discrepância soma de con-
trolo.

Falha

- / uint16Bits 0…3 selecionados como somas de controlo (de
96.56…96.59) contra as quais a soma de controlo atual
(96.53) é comparada.

Palavra controlo so-
ma de controlo

96.55

Bits 4…7 selecionam um parâmetro de soma de controlo
aprovada (ref) (96.56…96.59) para a qual a soma de con-
trolo atual do parâmetro 96.53 é copiada.

1 = Ativo: A soma de controlo 1 (96.56 96,56) é observada.Soma de controlo
aprovada 1

b0

1 = Ativo: A soma de controlo 2 (96.57 96,57) é observada.Soma de controlo
aprovada 2

b1

1 = Ativo: A soma de controlo 3 (96.58 96,58) é observada.Soma de controlo
aprovada 3

b2

1 = Ativo: A soma de controlo 4 (96.59 96,59) é observada.Soma de controlo
aprovada 4

b3

1 = Conj: Copiar valor de 96.53 para 96.56.Conj aprovado soma
ctrl 1

b4

1 = Conj: Copiar valor de 96.53 para 96.57.Conj aprovado soma
ctrl 2

b5

1 = Conj: Copiar valor de 96.53 para 96.58.Conj aprovado soma
ctrl 3

b6

1 = Conj: Copiar valor de 96.53 para 96.59.Conj aprovado soma
ctrl 4

b7

Reservedb8…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh
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Seleção

Nr.

0 / uint32Soma ctrl 1(referência) aprovadaSoma ctrl aprovada 196.56

1 = 1Soma ctrl 1 aprovada00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Soma ctrl 2(referência) aprovadaSoma ctrl aprovada 296.57

1 = 1Soma ctrl 2 aprovada00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Soma ctrl 3(referência) aprovadaSoma ctrl aprovada 396.58

1 = 1Soma ctrl 3 aprovada00000000…FFFFFFFFh

0 / uint32Soma ctrl 4(referência) aprovadaSomactrl aprovada496.59

1 = 1Soma ctrl 4 aprovada00000000…FFFFFFFFh

0001h / uint16Apresenta informaçãodeestadosobreo registodedados
do utilizador. Consulte a secção Histórico e análise de
avisos/falhas (página 565).

Palav estado registo
dados utiliz

96.61

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = O registo de dados do utilizador está em execução. O
bit é limpo depois do tempo de pós-disparo ter passado.

A funcionarb0

1 = O registo de dados do utilizador foi disparado. O bit é
limpo quando o registo é reiniciado.

Disparadob1

1 = O registo de dados do utilizador contém dados que
podem ser lidos. Notar que o bit não está limpo porque
os dados são guardados para a unidade de memória.

Dados disponíveisb2

1 =O registodedadosdoutilizador foi configurado.Notar
queobit não está limpoporqueosdadosda configuração
são guardados para a unidade de memória.

Configuradob3

Reservedb4…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

Off / uint32Disparar ou selecionar uma fonte que dispare, o registo
de dados do utilizador.

Disparar registo da-
dos utiliz

96.63

00.Off

11.On

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

Off / uint32Iniciar ou selecionar uma fonte que selecione, o registo de
dados do utilizador.

Inic reg dados utiliz96.64

00.Off

11.On

-Veja Termos e abreviaturas (página 134).Outro [bit]

500us / uint16Seleciona o intervalo de amostragem para o registo de
dados de fábrica. Consultar a secção Histórico e análise
de avisos/falhas (página 565).

Nível tempo registo
dados fábrica

96.65

500500 microssegundos.500us

20002 milissegundos.2ms

1000010 milissegundos.10ms
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Nr.

Não / uint16Desativa/ativa o programa adaptativo (se presente).
Consulte ainda a secção Programação adaptativa (pági-
na 31).

Desativa programa
adaptativo

96.70

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Programa adaptativo ativado.Não

1Programa adaptativo desativado.Sim

10000000 / uint32(Visível quando o bloqueio do utilizador está aberto)Alterar password do
usuário

96.100

Para alterar a password atual do utilizador, introduza
também um novo código neste parâmetro 96.101 Confir-
mar passworddousuário. Ficará ativo umaviso até a nova
password ser confirmada. Para cancelar a alteração da
password, fechar o bloqueio do utilizador sem confirmar.
Para fechar o bloqueio, digitar uma password errada em
96.2 Password, ativar o parâmetro 96.8 Reinicio carta de
control, ou ligar e desligar a potência.

ConsulteaindaasecçãoBloqueiodoutilizador (página104).

1 = 1Nova password utiliz.10000000…99999999

10000000 / uint32(Visível quando o bloqueio do utilizador está aberto)Confirmar password
do usuário

96.101

Confirmar a nova password do utilizador introduzida em
96.100 Alterar password do usuário (página 541).

1 = 1Confirmação da nova password utiliz.10000000…99999999

- / uint16(Visível quando o bloqueio do utilizador está aberto)Funcionalidade de
bloqueio do usuário

96.102

Selecionar as ações ou funcionalidade a evitar pelo blo-
queio do utilizador. Notar que as alterações efetuadas
entram em vigor apenas quando o bloqueio do utilizador
está fechado. Ver o parâmetro 96.2 Password.

Nota:Recomendamosqueselecione todasasaçõese funcio-
nalidadeexcetoquando requeridoocontráriopela aplicação.

1 = Níveis de acesso ABB (service, programador avançado,
etc; ver 96.3) desativados

Desativar níveis de
acesso ABB

b0

1=Alteraçãodoestadodebloqueiodeparâmetrosevitada,
ie. a password 358 não está em vigor

Congelar estado blo-
queio parâmetro

b1

1=Carregamentode ficheirosparaoacionamentoevitado.
Isto é aplicado a

Desativarodownload
do arquivo

b2

• atualizações de firmware
• configuraçãodomódulo de funções de segurança (FSO-

xx)
• reposição de parâmetros
• Carregar um programa adaptativo
• Carregar e depurar um programa de aplicação
• alteração da vista inicial da consola de programação
• edição de textos do acionamento
• edição da lista de parâmetros favoritos na consola de

programação
• ajustes de configuração efetuados através da consola

de progrmaação, tais como formatos de data/hora e
ativação/desativação da exibição do relógio.
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1 = Impossibilidade de acesso a parâmetros em níveis de
acesso desativados a partir do fieldbus

Desativar gravação
FB para ocultado

b3

Reservedb4…5

1 = Impossibilidade de criar uma cópia de segurança e de
a restaurar utilizando uma cópia de segurança

Proteger APb6

1 =Bluetoothdesativadona consola deprogramaçãoACS-
AP-W. Se o acionamento fizer parte de um barramento de
painéis, o Bluetooth é desativado em todos os painéis.

Desativar bluetooth
do painel

b7

Reservedb8…10

1 = Nível 1 de acesso OEMDesativar OEM nível
acesso 1

b11

1 = Nível 2 de acesso OEMDesativar OEM nível
acesso 2

b12

1 = Nível 3 de acesso OEMDesativar OEM nível
acesso 3

b13

Reservedb14…15

1 = 1 / 1 = 10000h…FFFFh

0 SemUnid / uint16(Visível quandoocontrolodaunidadedealimentação IGBT
é ativado por 95.20)

Inicialização da placa
de controle LSU

96.108

Alterar o valor deste parâmetro para 1 reinicia a unidade
de controlo de alimentação (sem requerer umciclo on/off
depotênciadeumsistemadeacionamento).O valor rever-
te para 0 automaticamente.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

1 = Reiniciar a unidade de controlo de alimentação.0...1 SemUnid
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Nr.

Ajustes do modelo do motor.Controlo motor97

4.500 kHz / real32Quandooparâmetro97.9Modo freqcomutaçãoéajustado
para Personalizado, define a frequência de comutação
quando não estiver a ser limitado internamente.

Ref freq comutação97.1

Nota: Este é um parâmetro de nível especialista e não deve
ser ajustado sem o conhecimento adequado.

1000 = 1 kHz / 1000 =
1 kHz

Referência de frequência de comutação.0.000 ... 24.000 kHz

1.500 kHz / real32Quandooparâmetro97.9Modo freqcomutaçãoéajustado
para Personalizado, define uma referência de frequência

Freq min comutação97.2

de comutação mínima. A frequência de comutação real
não ficará abaixo deste limite em nenhuma circunstância.

Nota: Este é um parâmetro de nível especialista e não deve
ser ajustado sem o conhecimento adequado.

Nota:Oacionamentopossui limites de frequência de comu-
tação interna que podem substituir o valor inserido aqui.

1000 = 1 kHz / 1000 =
1 kHz

Frequência de comutação mínima.0.000 ... 24.000 kHz

100 percentagem /
real32

Define o ganho de deslizamento que é usado para melhor
o deslizamento estimadodomotor. 100%significa ganho
total de deslizamento; 0% significa ausência de ganho. O

Ganho deslizamento97.3

valor por defeito é 100%. Podemser usadosoutros valores
se for detetado um erro de velocidade estática apesar de
ter o ajuste em ganho de deslizamento total.

Exemplo (comcarga nominal e ganhonominal de 40 rpm):
É dada ao acionamento uma referência de velocidade
constante de 1000 rpm. Apesar de ter o ganho de desliza-
mento total (= 100%), umamediçãomanual comtaquíme-
tro do veio domotor apresenta um valor de velocidade de
998 rpm. O erro de velocidade estática é de 1000 rpm -
998 rpm = 2 rpm. Para compensar o erro, o ganho de des-
lizamento deve ser aumentadopara 105% (2 rpm/40 rpm
= 5%).

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Ganho de deslizamento.0...200 percentagem

Parâmetros 543



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

-2 percentagem /
real32

Define a tensão de reserva mínima permitida. Quando a
tensão de reserva diminui para o valor ajustado, o aciona-
mento entra na área de enfraquecimento de campo.

Reserva tensão97.4

Nota: Este é um parâmetro de nível especialista e não deve
ser ajustado sem o conhecimento adequado.

Se o circuito de tensão CC intermédio Udc = 550 V e a
tensão de reserva é 5%, o valor rms da tensão de saída
máxima em estado de operação estabilizada é
0.95 × 550 V / sqrt(2) = 369 V

Odesempenho dinâmico do controlo domotor na área de
enfraquecimento de campo pode ser melhorado aumen-
tando o valor da reserva de tensão, mas o acionamento
entra mais cedo na área de enfraquecimento de campo.

Nota:Ovalor por defeito para ACS880-11/31/14/34 eR8, R11
de ACS880-17/37 é -3%.

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Tensão de reserva-5...50 percentagem

Desativado / uint16Define o nível do fluxo da potência de travagem. (Outros
modos de paragem e travagem podem ser configurados
no grupo de parâmetros 21 Modo arrancar/parar).

Travagem fluxo97.5

Consulte a secção Travagem de fluxo (página 66).

Nota: Este é um parâmetro de nível especialista e não deve
ser ajustado sem o conhecimento adequado.

0Travagem de fluxo desativada.Desativado

1Onível de fluxo está limitadodurante a travagem.O tempo
dedesaceleraçãoémais longocomparadocomatravagem
completa.

Moderado

2Potência de travagemmáxima. Quase toda a corrente
disponível é usada para converter a energia da travagem
mecânica em energia térmica no motor.

Completo

Ref fluxo utilz / uint32Define a fonte da referência de fluxo.Selec ref fluxo97.6

Nota: Este é um parâmetro de nível especialista e não deve
ser ajustado sem o conhecimento adequado.

0Nenhum.Zero

1Parâmetro 97.7 Ref fluxo utilz.Ref fluxo utilz

-Seleçãoda fonte (ver Termos e abreviaturas (página 134)).Outro [bit]

100.00 percentagem
/ real32

Define a referência de fluxoquandooparâmetro97.6 Selec
ref fluxo é ajustado para Ref fluxo utilz.

Ref fluxo utilz97.7

100 = 1 percentagem
/100=1percentagem

Referência fluxo definido utilizador.0.00 ... 200.00percen-
tagem

0.0 percentagem /
real32

Este parâmetro pode ser usado paramelhorar a dinâmica
de controlo de ummotor de relutância síncrono ou de um
motor síncrono de ímanes permanentes saliente.

Otimizadorde torque
mínimo

97.8

Como regra geral, define um nível para o qual o binário de
saídadeve aumentar comomínimodeatraso. Isto aumen-
tará a correntedomotor emelhorará a respostadobinário
em baixas velocidades.
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10 = 1 percentagem /
10 = 1 percentagem

Limite de binário do otimizador.0.0 ... 1600.0 percen-
tagem

Normal / uint16Um ajuste de otimização para equilíbrio entre o controlo
de desempenho e o nível de ruído do motor.

Modo freq comu-
tação

97.9

Nota: Este é um parâmetro de nível especialista e não deve
ser ajustado sem o conhecimento adequado.

Nota: Outras definições para além de Normal que podem
requerer desclassificação. Consultar os dados nominais no
manual de hardware do acionamento.

Nota:Paramelhorar odesempenhodo controlo, a referência
da frequênciade comutaçãoéautomaticamenteaumentada
com o filtro sinusoidal ABB se o rácio de corrente do mo-
tor/acionamento for inferior a 0,55.

0Controlo dedesempenhootimizadopara cabos longosde
motor.

Normal

1Minimiza o ruído do motor.Baixo ruído

2Controlo de desempenho otimizado para aplicações de
carga cíclica.

Cíclico

3O ajuste é para ser usado apenas por pessoal técnico au-
torizado da ABB.

Personalizado

Desativado / uint16Ativa a injeção de sinal. Um sinal de alta frequência alter-
nadaé injetadonomotor abaixas velocidadesparamelho-
rar a estabilidadedo controlo debinário. A injeçãode sinal
pode ser ativada com diferentes níveis de amplitude.

Injeção sinal97.10

Nota: Este é um parâmetro de nível especialista e não deve
ser ajustado sem o conhecimento adequado.

Nota: Use um nível o mais baixo possível, pois resulta num
desempenho satisfatório.

Nota: A injeção de sinal não pode ser aplicada a motores
assíncronos.

0Injeção de sinal desativada.Desativado

1Injeção de sinal ativada comumnível de amplitude de 5%.Ativado (5 %)

2Injeçãode sinal ativada comumnível de amplitudede 10%.Ativado (10 %)

3Injeçãode sinal ativada comumnível de amplitudede 15%.Ativado (15 %)

4Injeçãode sinal ativada comumnível de amplitudede20%.Ativado (20 %)

100 percentagem /
real32

Sintonização constante tempo rotor.

Este parâmetro pode ser usado para melhorar a precisão
de binário em controlo demalha fechada de ummotor de
indução. Normalmente, a volta de identificação do motor
forneceprecisãodebinário suficiente,mas a sintonização
final manual pode ser aplicada em aplicações excecional-
mente exigentes para atingir o desempenho ótimo.

Sint TR97.11

Nota: Este é um parâmetro de nível especialista e não deve
ser ajustado sem o conhecimento adequado.
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1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Sintonização constante tempo rotor.25...400percentagem

0.0 Hz / real32A compensação IR (ou seja, aumento da tensão de saída)
pode ser utilizada em aplicações de intensificação para
compensarasperdas resistivasnotransformadorelevador,
na cablagem e nomotor. Como a tensão não pode ser ali-
mentada através de um transformador elevador a 0 %,
deve ser usado um tipo específico de compensação IR.

Freq ajuste comp IR97.12

Este parâmetro adiciona um ponto de rutura para o parâ-
metro97.13 Compensação IR como apresentado.

U / UN
(%)

f (Hz)

100%

97.13

97.12

Tensão de saída relativa com compensação IR

Ponto de
enfraquecimento de

campo

0.0 Hz = Ponto de rutura desativado.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

1 = 1 Hz / 10 = 1 HzPonto de rutura compensação IR para aplicações de ele-
vação.

0.0 ... 50.0 Hz
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0.00 percentagem /
real32

Define o aumentoda tensãode saída relativo à velocidade
zero (compensação IR). A função é útil em aplicações com
umelevadobinário de arranqueondenãopossa ser aplica-
do o controlo direto do motor (modo DTC).

Compensação IR97.13

U / UN
(%)

f (Hz)

100%

97.13

Ponto de
enfraquecimento de

campo

Tensão de saída relativa com compensação IR

50% da frequência
nominal

Tensão de saída relativa. Sem
compensação IR

Consulte ainda a secção Compensação IR para controlo
escalar do motor (página 63).

1 = 1 percentagem /
10000 = 1 percenta-
gem

Aumento de tensão à velocidade zero empercentagemda
tensão nominal do motor.

0.00 ... 50.00 percen-
tagem

Desativado / uint16Seleciona se o parâmetros dependentes de temperatura
(tais como resistência do estator ou rotor) do modelo de
motor se adaptam para a temperatura atual (medida ou
estimada) ou não.

Adapt temp modelo
motor

97.15

Ver o grupo de parâmetros 35 Proteção térmica motor
para seleção das fontes de medição da temperatura.

0Adaptaçãode temperatura domodelodomotor desativa-
da.

Desativado

1Temperaturaestimada (35.1Temperaturaestimadamotor)
usada para adaptação do modelo do motor.

Temperatura estima-
da

2Temperaturamedida 1(35.2 Temperaturamedida 1) usada
para adaptação do modelo do motor.

Temperaturamedida
1

3Temperaturamedida 2(35.3 Temperaturamedida 2) usada
para adaptação do modelo do motor.

Temperaturamedida
2

Off / uint16Ativa o padrão de fluxo do motor hexagonal na área de
enfraquecimento de campo, ex acima do limite definido
pelo parâmetro 97.19 Ponto enfraq campo hexagonal.

Enfraq campo hexa-
gonal

97.18

Nota: Este parâmetro é apena efetivo emmodo de controlo
escalar do motor.

Consulte ainda a secçãoPadrãode fluxodomotor hexago-
nal (página 69).

0O vector de fluxo rotativo segue um padrão circular.Off

Parâmetros 547



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção
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1O vetor de fluxo segue um padrão circular abaixo, e um
padrão hexagonal acima, do ponto de enfraquecimento
de campo hexagonal (97.19).

On

120.0 percentagem /
real32

Define o limite de ativação para o enfraquecimento de
campohexagonal (empercentagemdopontodeenfraque-
cimento de campo, ou seja, a frequência na qual a tensão
máximadesaídaéatingida). Ver oparâmetro97.18Enfraq
campo hexagonal.

Ponto enfraq campo
hexagonal

97.19

Nota: Este parâmetro é apena efetivo emmodo de controlo
escalar do motor.

1 = 1 percentagem /
1000 = 1 percentagem

Limite de ativação para o ponto de enfraquecimento de
campo hexagonal.

0.0 ... 500.0percenta-
gem

0.0 percentagem /
real32

Binário domotor não filtrado em percentagem do binário
nominal do motor.

Bináriomotor não fil-
trado

97.32

Nota: Este parâmetro é apenas de leitura.

- / 10 = 1 percentagemBinário do motor não filtrado.-1600.0 ... 1600.0 per-
centagem

Para escala 16-bit, ver parâmetro 46.3.

5.00 ms / real32Define um tempode filtro para a velocidade estimada. Ver
o diagrama na página 659.

Veloc estimada tem-
po filtro

97.33

1 = 1 ms / 100 = 1 msTempo de filtro para a velocidade estimada.0.00 ... 100.00 ms

0.00 percentagem /
real32

Define a referência máxima permitida de assistência ao
fluxodoestator para aumentar o fluxoquandonecessário.

Assistência máxima
de referênciade fluxo

97.78

A assistência ao fluxo do estator melhora a eficiência do
acionamentoemcondiçõesdecargaelevadacommotores
síncronos com excitação externa.

A função é ativada quando um valor diferente de zero é
definido noparâmetro 97.78.O fluxo é impulsionado entre
os parâmetros 97.7 e 97.7 + 97.78, quando necessário.

1 = 1 percentagem /
100 = 1 percentagem

Assistência máxima de referência de fluxo.0.00 ... 200.00percen-
tagem
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Valoresdomotor fornecidospeloutilizadorquesãousados
no modelo de motor.

Parâmmodo utiliza-
dor

98

Estes parâmetros são úteis para motores não padrão, ou
apenas para obter controlo do motor mais preciso do
motor no local. Ummodelo de motor melhor aumenta
sempre o desempenho do veio.

Não selecionado /
uint16

Ativa os parâmetros do modelo do motor 98.2.... 98.14 e
o parâmetro do ângulo offset do rotor 98.15…

Mod motor utiliz98.1

Nota: O valor do parâmetro é automaticamente definido
para zero quando o ID run é selecionado pelo parâmetro
99.13 Pedido ID Run. Os valores dos parâmetros 98.2..98.15
sãoatualizados segundoas característicasdomotor identi-
ficadas durante o ID run.

Nota: As medições feitas diretamente dos terminais do
motor durante o ID run produzem ligeiras diferenças de va-
lores relativamente às apresentadas pelo fabricante domo-
tor na ficha técnica.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Os valores detetados durante o ID run estão a ser utiliza-
dos.

Não selecionado

1Os valores dos parâmetros 98.2 … 98.14 são usados no
modelo do motor.

Parâmetros motor

2O valor do parâmetro 98.15 é usado com o ângulo offset
do rotor. Os parâmetros 98.2 … 98.14 estão inativos.

Posição offset

3Os valores dos parâmetros 98.2 … 98.14 são usados no
modelo do motor, e o valor do parâmetro 98.15 é usado
como ângulo offset do rotor.

Par motor & pos off-
set

0.00000 pu / real32Define a resistência do estator RS do modelo do motor.Utilizador Rs98.2

Com ummotor ligado em estrela, RS é a resistência de um
enrolamento.Comummotor ligadoemdelta, RSéumterço
da resistência de um enrolamento.

O valor de resistência é dado a 20 °C (68 °F).

- / 100000 = 1 puResistência do estator por unidade.0.00000 ... 0.50000
pu

0.00000 pu / real32Define a resistência do rotor RR do modelo do motor.Utilizador Rr98.3

O valor de resistência é dado a 20 °C (68 °F).

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores assín-
cronos.

- / 100000 = 1 puResistência do rotor por unidade.0.00000 ... 0.50000
pu

0.00000 pu / real32Define a indutância principal LM do modelo do motor.Utiliz Lm98.4

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores assín-
cronos.

- / 100000 = 1 puIndutância principal por unidade.0.00000 ... 10.00000
pu
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0.00000 pu / real32Define a indutância de fuga σLS.Utiliz SigmaL98.5

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores assín-
cronos.

- / 100000 = 1 puIndutância de dispersão por unidade.0.00000 ... 1.00000
pu

0.00000 pu / real32Define a indutância do eixo direto (síncrono).Utiliz Ld98.6

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores de
ímanes permanentes e SynRM. ComSynRM, o valor pode ser
utilizado para afinar a curva de saturação.

- / 100000 = 1 puIndutância longitudinal por unidade.0.00000 ... 10.00000
pu

0.00000 pu / real32Define a indutância do eixo de quadratura ( síncrono).Utiliz Lq98.7

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores de
ímanes permanentes e SynRM. ComSynRM, o valor pode ser
utilizado para afinar a curva de saturação.

- / 100000 = 1 puIndutância transversal por unidade.0.00000 ... 10.00000
pu

0.00000 pu / real32Define o fluxo de ímanes permanentes.Utiliz fluxo PM98.8

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores de
ímanes permanentes.

- / 100000 = 1 puFluxo de ímanes permanentes por unidade.0.00000 ... 2.00000
pu

0.00000Ohm/ real32Define a resistência do estator RS do modelo do motor.Utiliz SI Rs98.9

O valor de resistência é dado a 20 °C (68 °F).

- / 100000 = 1 OhmResistência do estator.0.00000 ...
100.00000 Ohm

0.00000Ohm/ real32Define a resistência do rotor RR do modelo do motor.Utiliz SI Rr98.10

O valor de resistência é dado a 20 °C (68 °F).

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores assín-
cronos.

100 = 1 Ohm / 100000
= 1 Ohm

Resistência do rotor.0.00000 ...
100.00000 Ohm

0.00 mH / real32Define a indutância principal LM do modelo do motor.Utiliz SI Lm98.11

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores assín-
cronos.

10 = 1mH/ 100 = 1mHIndutância principal.0.00 ... 100000.00
mH

0.00 mH / real32Define a indutância de fuga σLS.Utiliz SI SigmaL98.12

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores assín-
cronos.

10 = 1mH/ 100 = 1mHIndutância de dispersão.0.00 ... 100000.00
mH
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0.00 mH / real32Define a indutância do eixo direto (síncrono).Utiliz SI Ld98.13

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores de
ímanes permanentes.

10 = 1mH/ 100 = 1mHIndutância longitudinal.0.00 ... 100000.00
mH

0.00 mH / real32Define a indutância do eixo de quadratura ( síncrono).Utiliz SI Lq98.14

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores de
ímanes permanentes.

10 = 1mH/ 100 = 1mHIndutância transversal.0.00 ... 100000.00
mH

0.0 deg / real32Define um ângulo offset entre a posição zero do motor
síncrono e a posição zero do sensor de posição.

Utiliz offset posição98.15

Este valor é inicialmentedefinidopela rotinade autofasea-
mento automática quando é utilizado um codificador ab-
soluto ou um codificador incremental com impulso Z. O
valor pode ser ajustado comprecisão ajustando 98.1 Mod
motor utiliz paraPosiçãooffset ouParmotor&posoffset.

Nota: O valor é em graus elétricos. O ângulo elétrico iguala
o ângulo mecânico multiplicado pelo número de pares de
polos do motor.

Nota: Este parâmetro é válido apenas para motores de
ímanes permanentes.

1 = 1 deg / 1 = 1 degÂngulo offset.0.0 ... 360.0 deg
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Ajustes de configuração do motor.Dados motor99

Motor assíncrono;
SynRM (95.21 b1); Mo-

Selecione o tipo de motor.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

Tipo motor99.3

tor de ímanes perma-
nentes (95.21 b2) /
uint16

0O motor de indução CA standard em gaiola de esquilo
(motor de indução assíncrono).

Motor assíncrono

1Motorde ímanespermanentes.MotorCAsíncrono trifásico
comrotorde ímanespermanentes e tensãoBackEMFsinu-
soidal

Motordeímanperma-
nente

2Motor síncrono de relutância. Motor CA síncrono trifásico
com rotor de polos salientes sem ímanes permanentes.

SynRM

DTC / uint16Seleciona o modo de controlo do motor.Modocontrolomotor99.4

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Controlo direto de binário. Este modo é adequado para a
maioria das aplicações.

DTC

Nota: Em vez de controlo direto de binário, está disponível
o controlo escalar que deve ser usado nas situações seguin-
tes:
• em aplicações multimotor

1. se a carganão for repartida equitativamente entre
os motores,

2. se os motores forem de tamanhos diferentes, ou
3. se os motores forem ser substituídos após a

identificação do motor (ID run)
• Se a corrente nominal do motor for inferior a 1/6 da

corrente nominal de saída do acionamento
• se o acionamento for usado semmotor ligado (por

exemplo, para realização de testes).

ConsulteaindaasecçãoModosdeoperaçãodoacionamen-
to (página 26).

1Controloescalar. Aexcelenteprecisãodecontrolodemotor
do DTC não pode ser atingida em controlo escalar.

Escalar

Consultar a seleção DTC acima sobre a lista de aplicações
onde o controlo escalar deve mesmo ser usado.

Nota:
• A operação correta do motor requer que a corrente de

magnetizaçãodomotornãoexcedaos90%dacorrente
nominal do inversor.

• Algumas características standardestãodesativadas em
modo de controlo escalar.

Consultar també a secção Controlo escalar domotor (pá-
gina 62) e a secção Modos de operação do acionamen-
to (página 26).
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0.0 A / real32Define a corrente nominal do motor. Este ajuste deve ser
igual ao valor na chapa de características do motor. Se
estiverem ligados múltiplos motores ao accionamento,
introduza a corrente total dos motores.

Corrente nominal do
motor

99.6

Nota:Aoperação correta domotor necessita que a corrente
de magnetização do motor não exceda os 90% da corrente
nominal do conversor.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

10 = 1 A / 10 = 1 ACorrente nominal do motor. A gama permitida é 1/6…2 ×
IN (corrente nominal) do acionamento (0…2 × IN com o
modo de controlo escalar).

0.0 ... 10000.0 A

0.0 V / real32Define a tensão nominal do motor fornecida ao motor.
Este ajuste deve ser igual ao valor na chapa de caracterís-
ticas do motor.

Tensão nominal mo-
tor

99.7

Nota:Commotoresde ímanespermanentes, a tensãonomi-
nal é a tensão BackEMF à velocidade nominal do motor. Se
a tensão é dada como tensão por rpm, ex. 60 V por 1000
rpm, a tensão para uma velocidade nominal de 3000 rpm é
3 × 60 V = 180 V. De notar que a tensão nominal não é a
mesma que a tensão equivalente domotor CC (EDCM) indi-
cada por alguns fabricantes. A tensão nominal pode ser cal-
culada dividindo a tensão EDCM por 1.7 (ou raiz quadrada
de 3).

Nota:O stress no isolamento domotor está sempre depen-
dente da tensão de alimentação do accionamento. Isto
também se aplica a casos onde a tensão nominal do motor
é inferior à tensãonominal e àalimentaçãodoaccionamento.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

10 = 1 V / 10 = 1 VTensão nominal do motor. A gama permitida é 1/6…2 ×
UN (tensão nominal) do acionamento. UN igual ao limite
superior da gama de tensão de alimentação selecionada
pelo parâmetro 95.1 Tensão alimentação.

0.0 ... 1500.0 V

50.00 Hz / real32Define a frequência nominal do motor. Este ajuste deve
ser igual ao valor na chapa de características do motor.

Frequência nominal
motor

99.8

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

10 = 1 Hz / 100 = 1 HzFrequência nominal do motor.0.00 ... 1000.00 Hz

0 rpm / real32Define a velocidade nominal do motor. O ajuste deve ser
igual ao valor na chapa de características do motor.

Veloc nominal motor99.9

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

Nota: (Gerador assíncrono) A velocidadenominal temdeser
ajustada para que o gerador funcione como ummotor.

1 = 1 rpm / 1 = 1 rpmVelocidade nominal do motor.0...30000 rpm
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- / real32Define a potência nominal do motor. O ajuste deve ser
igual ao valor na chapa de características do motor. Se a
potência nominal não é apresentada na chapa de carac-
terísticas, o binário nominal pode ser inserido na sua
substituição no parâmetro 99.12.

Potência nommotor99.10

Se estiverem ligadosmúltiplosmotores ao accionamento,
introduza a potência total dos motores.

A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16 Seleção
unidade.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

1 = 1 kW ou hp / 100 =
1 kW ou hp

Potência nominal do motor.0.00 ... 26000.00 kW
ou hp

0.00SemUnid / real32Define o cosphi domotor para ummodelo demotor mais
preciso.Ovalor nãoéobrigatório,maséútil comummotor
assíncrono, especialmentequandodesempenhaum ID run
por inércia. Com ummotor de ímanes permanente ou de
relutância síncrono, este valor não é necessário.

Cos phi nommotor99.11

Nota: Não introduzir um valor estimado. Se não conhecer o
valor exato, deixe o parâmetro em zero.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

100 = 1 SemUnid / 100
= 1 SemUnid

Cosphi do motor.0.00 ... 1.00 SemUnid

0.000 Nm ou lb·ft /
uint32

Define obinário nominal do veio domotor. Este valor pode
ser dadoemvezdapotência nominal (99.10) se apresenta-
do na chapa de características do motor.

Binário nominal mo-
tor

99.12

A unidade é selecionada pelo parâmetro 96.16 Seleção
unidade.

Nota: Este ajuste é uma alternativa para o valor de potência
nominal (99.10) Se forem introduzidos ambos, 99.12 tem
prioridade.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

1 = 1 Nm ou lb·ft /
1000 = 1 Nm ou lb·ft

Binário nominal do motor.0.000 ...
4000000.000 Nm ou
lb·ft
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Nenhum; Imobilizado
(95.21 b1/b2) / uint16

Seleciona o tipo de rotina de identificação do motor (ID
run)desempenhadonopróximoarranquedoacionamento.
Durante a ID run, o acionamento identifica as característi-
cas do motor para um controlo otimizado do motor.

Pedido ID Run99.13

Seaindanão tiver sido realizadoum ID run (ou seos valores
pordefeitodoparâmetro tiveremsido restauradosusando
o parâmetro 96.6 Restaurar parâmetro), este parâmetro
é automaticamente ajustado para Imobilizado, o que sig-
nifica que deve ser executado um ID run.

Depois de um ID run, o acionamento é parado e este
parâmetro é automaticamente ajustado para Não.

Nota:Para o ID run Avançado, amaquinaria deve ser sempre
desacoplada do motor.

Nota: Antes de ativar a ID run, configurar a medição da
temperatura do motor (se usada) no grupo de parâmetros
35 Proteção térmica motor, e no parâmetro 97.15.

Nota: Se um filtro sinusoidal estiver instalado, definir o bit
apropriado no parâmetro 95.15 Ajustes especiais HW antes
de ativar o ID run. Com um filtro não ABB (padrão), ajustar
também 99.18 e 99.19.

Nota: Com omodo de controlo escalar (99.4 Modo controlo
motor = Escalar), o ID run não é pedido automaticamente.
No entanto, um ID run pode ser desempenhado para uma
estimatica mais precisa de binário.

Nota:Umavez ativadoo ID run, pode ser canceladoparando
o acionamento.

Nota:OID rundeveser executadosemprequeosparâmetros
do motor (99.4, 99.6… 99.12) tiverem sido alterados.

Nota: Certificar-se de que os possíveis circuitos de binário
seguro off e de paragem de emergência (se algum) estão
fechados durante o ID run.

Nota:O travãomecânico (se presente) não é aberto pela ló-
gica para o ID run.

Nota:Para os ímanes permanentes e SynRM, os ID runRedu-
zido, Normal, e Avançado são os mesmos. Além disso. os ID
Run Imobilizado e Avançado são idênticos.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Nenhum ID Run demotor pedido. Este modo pode ser se-
lecionado apenas se o ID run (Normal, Reduzido, Imobiliza-
do, Avançado, Imobilização avançada) já tiver sido execu-
tado uma vez.

Não
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1ID run normal:Normal
• suporta todos os tipos de motores
• carga a desacoplar
• bom desempenho.
Garanteumaboaprecisãodecontrolopara todososcasos.
Este modo deve ser selecionado sempre que possível.

Nota: Se o binário de carga for superior a 20% do binário
nominal do motor, ou se a maquinaria não for capaz de su-
portaro transientedebinárionominal duranteo ID run, então
a maquinaria acionada deve ser desacoplada do motor du-
rante um ID run normal. Com osmotores de ímanes perma-
nentes ou SynRM, o valor do binário transitório pode ser até
duas vezes superior ao binário nominal.

Nota: Verifique o sentido de rotação domotor antes de ini-
ciar o ID Run. Durante o funcionamento, o motor roda em
sentido direto.

AVISO! Omotor funciona até aproximadamente
50…100% da velocidade nominal durante o ID Run.
GARANTIRQUEOMOTORPODE FUNCIONARCOMSE-
GURANÇA ANTES DE REALIZAR O ID RUN!

2ID run Reduzido:Reduzido
• suporta apenas motores de indução
• especialmente para motores travão de rotor cónico

usados em aplicações de guindastes
• carga a desacoplar
• bom desempenho.
Este modo deve ser selecionado em vez do ID run Normal
ou Avançado se
• as perdas mecânicas são superiores a 20% (i.e. o motor

não pode ser desacoplado do equipamento acionado),
ou se

• a redução de fluxo não for permitida enquanto o motor
estiver em funcionamento (ou seja, no casodeummotor
comumtravão integradoalimentadodesdeos terminais
do motor).

Com este modo de ID run, o controlo de motor resultante
na área de enfraquecimento de campo ou com binários
mais elevados, não é tão preciso que como o controlo do
motor a seguir a um ID run normal. O ID run Reduzido é
terminado mais rapidamente do que o ID run Normal (<
90 segundos).

Nota: Verifique o sentido de rotação domotor antes de ini-
ciar o ID Run. Durante o funcionamento, o motor roda em
sentido direto.

AVISO! Omotor funciona até aproximadamente
50…100% da velocidade nominal durante o ID Run.
GARANTIRQUEOMOTORPODE FUNCIONARCOMSE-
GURANÇA ANTES DE REALIZAR O ID RUN!
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3ID run Imobilizado:Imobilizado
• suporta todos os tipos de motores
• não é necessário desacoplar a carga
• desempenho moderado.
O motor é injetado com corrente CC. Com ummotor de
indução CA (assíncrono), o veio do motor não é rodado.
Com ummotor de ímanes permanentes ou relutância sín-
crona, o veio pode rodar até meia volta.

Nota: Um ID run imobilizado deve ser selecionado apenas
se o ID run Normal, Reduzido ou Avançado não for possível
devidoa restriçõesprovocadaspelasmecânicas ligadas (ex:
com aplicações de elevação ou guindastes).

Ver também a secção Imobilização avançada.

4A rotina de autofaseamento determina o ângulo de arran-
quedeummotorde ímanespermanentesoude relutância
síncrono (ver a secção Autofaseamento (página 63)). O
autofaseamentonãoatualiza osoutros valores domodelo
de motor.

Auto-faseamento

O autofaseamento é realizado automaticamente como
partedos ID runsNormal, Reduzido, Imobilizado, Avançado
ou Imobilização avançada. Usando este ajuste, é possível
desempenhar apenas o autofaseamento. Isto é útil após
alterações na configuração de feedback, tais como a
substituição ou adição de umcodificador, descodificador
ou codificador de impulsos com sinais de comutação.

Nota: Esta definição só pode ser usada depois de um ID run
Normal, Reduzido, Imobilizado, Avançado or Imobilização
avançada ter sido realizado.

Nota:Dependendodomododeautofaseamentoselecionado,
o veio pode rodar durante o autofaseamento. Ver o parâme-
tro 21.13 Modo auto-fase.

5Solicita a calibração damedição de corrente, por ex. iden-
tificação do offset da medição de corrente e erros de ga-
nhos.

Calibmedtemperatu-
ra

A calibração é executada no próximo arranque.
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6ID run Avançado:Avançado
• suporta apenas motores de indução
• carga a desacoplar
• nível de desempenho mais elevado
• demora mais tempo.
Garante a melhor precisão de controlo possível. O ID run
podedemorar algunsminutos. Estemododeveser selecio-
nado quando é necessário um desempenho superior ao
longo de toda a área de operação.

Nota: Se o binário de carga for superior a 20% do binário
nominal do motor, ou se a maquinaria não for capaz de su-
portaro transientedebinárionominal duranteo ID run, então
a maquinaria acionada deve ser desacoplada do motor du-
rante um ID run Avançado.

Nota: Verifique o sentido de rotação domotor antes de ini-
ciar o ID Run. Durante o funcionamento, o motor roda em
sentido direto.

AVISO! Omotor funciona até aproximadamente
50…100% da velocidade nominal durante o ID Run.
São efetuadas algumasacelerações edesacelerações.
GARANTIRQUEOMOTORPODE FUNCIONARCOMSE-
GURANÇA ANTES DE REALIZAR O ID RUN!

7ID Run por Imobilização Avançada:Imobilização avança-
da • apenas para motores de indução

• recomendado <50 kW
• não é necessário desacoplar a carga
• bom desempenho
• demora mais tempo.
Esta seleção é recomendada commotores CA de indução
até 75 kW em vez do ID run Imobilizado se
• as gamas nominais exatas domotor não forem conheci-

das, ou
• odesempenhode controlodomotor não for satisfatório

depois de um ID run Imobilizado.

Nota:Otempoquedemoraa completar o ID run Imobilização
avançada varia de acordo com o tamanho do motor. Com
ummotor pequeno, o ID run termina tipicamente em5minu-
tos; com ummotor maior, o ID run pode demorar até uma
hora.

Não / uint16Exibe o tipo de ID run que foi executado pela última vez.
Paramais informaçãosobreosdiferentesmodos, consultar
as seleções de parâmetros 99.13 Pedido ID Run.

ID Run executado99.14

0Não foi efetuado um ID run.Não

1ID run Normal.Normal

2ID run Reduzido.Reduzido

3ID Run Imobilizado.Imobilizado

4Auto-faseamento.Auto-faseamento

5Calib med temperatura.Calibmedtemperatu-
ra

558 Parâmetros



Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

6ID run Avançado.Avançado

7ID run Imobilização avançada.Imobilização avança-
da

0 SemUnid / uint16Número de pares de polos calculados no motor.Paresdepolosmotor99.15

Este parâmetro é apenas de leitura.

1 = 1 SemUnid / 1 = 1
SemUnid

Número de pares de polos.0...1000 SemUnid

U V W / uint16Comuta o sentido de rotação do motor. Este parâmetro
pode ser usado se o motor rodar no sentido errado (por
exemplo, devido à ordem errada de fases no cabo domo-
tor), e quandoa correçãoda cablageméconsiderada inviá-
vel.

Ordem fase99.16

Nota: Alterar este parâmetro não afeta as polaridades da
referência de velocidade, pelo que uma referência de veloci-
dade positiva irá rodar omotor emsentido direto. A seleção
da ordem de fases apenas assegura que “direto” é de facto
o sentido correto.

Nota:Depois da alteração deste parâmetro, o sinal de feed-
back do codificador (se aplicável) deve ser verificado. Isto
pode ser feito atravésdoajuste doparâmetro 90.41 Seleção
feedback motor para Estimado, e comparando o sinal de
90.1 Velocmotor para controlo para 90.10 Veloc codificador
1 (ou90.20VelocCodificador 2). Seo sinal damediçãoestiver
incorreto, a cablagem do codificador deve ser corrigida ou
o sinal de 90.43 Num eng motor invertido.

Nota: Este parâmetro não pode ser alterado enquanto o
acionamento está a funcionar.

0Normal.U V W

1Sentido de rotação inverso.U W V

0.000 mH / real32Define a indutância de um filtro sinusoidal padrão, i.e.
quando o parâmetro 95.15 Ajustes especiais HW bit 3 é
ativado.

Indutância do filtro
do seno

99.18

Nota: Para um filtro sinusoidal ABB (95.15 Ajustes especiais
HWbit 1), este parâmetro édefinido automaticamente e não
deve ser ajustado.

1000 = 1mH/ 1 = 1mHIndutância de filtro sinusoidal padrão.0.000 ... 100000.000
mH
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0.00 uF / real32Define a capacitância de um filtro sinusoidal padrão, i.e.
quando o parâmetro 95.15 Ajustes especiais HW bit 3 é
ativado.

Capacitânciado filtro
do seno

99.19

Se os condensadores estiverem ligados em estrela, insira
a capacitância de uma perna no parâmetro.

M
3~

C

99.19 = C
C CAcionamento

Filtro sinusoidal

Seos condensadores estiverem ligados emdelta,multipli-
que a capacitância de umaperna por 3 e insira o resultado
no parâmetro.

M
3~

C C

C 99.19 = 3 × C

Acionamento

Filtro sinusoidal

Nota: Para um filtro sinusoidal ABB (95.15 Ajustes especiais
HWbit 1), este parâmetro édefinido automaticamente e não
deve ser ajustado.

100 = 1 uF / 1 = 1 uFCapacitância de filtro sinusoidal padrão.0.00 ... 100000.00 uF
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Ajustes FSO-xx.

Estegrupocontémparâmetros relacionadoscomomódulo
de funções de segurança FSO-xx. Para mais detalhes,
consultar a documentação do módulo FSO-xx.

Segurança200
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Ajustes barramento E/S distribuído

Este grupo só é visível com uma unidade de controloBCU
.

Este grupo contém parâmetros relacionados com os bar-
ramentosdeE/Sdistribuídos, que sãousados comalguns
acionamentos para monitorizar as ventoinhas de refrige-
raçãodosistemadoarmário. Paradetalhes, consultar CIO-
01 I/Omodule fordistributed I/Obuscontrol user’smanual
(3AXD50000126880 [Inglês]).

Config barramento
E/S

206
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Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Ajustes barramento E/S distribuído

Este grupo só é visível com uma unidade de controloBCU
.

Este grupo contém parâmetros relacionados com os bar-
ramentosdeE/Sdistribuídos, que sãousados comalguns
acionamentos para monitorizar as ventoinhas de refrige-
raçãodosistemadoarmário. Paradetalhes, consultar CIO-
01 I/Omodule fordistributed I/Obuscontrol user’smanual
(3AXD50000126880 [Inglês]).

Serviço barramento
E/S

207

Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Ajustes barramento E/S distribuído

Este grupo só é visível com uma unidade de controloBCU
.

Este grupo contém parâmetros relacionados com os bar-
ramentosdeE/Sdistribuídos, que sãousados comalguns
acionamentos para monitorizar as ventoinhas de refrige-
raçãodosistemadoarmário. Paradetalhes, consultar CIO-
01 I/Omodule fordistributed I/Obuscontrol user’smanual
(3AXD50000126880 [Inglês]).

Diagnósticos barra-
mento E/S

208

Def / Tipo

FbEq 16b / 32b

DescriçãoNome / Gama /
Seleção

Nr.

Ajustes barramento E/S distribuído

Este grupo só é visível com uma unidade de controloBCU
.

Este grupo contém parâmetros relacionados com os bar-
ramentosdeE/Sdistribuídos, que sãousados comalguns
acionamentos para monitorizar as ventoinhas de refrige-
raçãodosistemadoarmário. Paradetalhes, consultar CIO-
01 I/Omodule fordistributed I/Obuscontrol user’smanual
(3AXD50000126880 [Inglês]).

Identificação ventoi-
nha barramento E/S

209
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Deteção de falhas

Conteúdo do capítulo
Ocapítulo listaos avisos emensagensde falha incluindoas causaspossíveis e as ações
de correção. As causas da maioria dos avisos e falhas podem ser identificadas e corri-
gidas usando a informação neste capítulo. Caso isso não seja possível, contacte o re-
presentante local da ABB. Se for possível usar a ferramenta Drive Composer, enviar o
pacote de apoio criado pela ferramenta Drive Composer para o representante da ABB
Service local.

Os avisos e falhas estão listados abaixo em tabelas separadas. Cada tabela é ordenada
por código de aviso/falha.

Segurança

AVISO!
Apenas eletricistas qualificados estão autorizados a reparar o acionamento. Ler
as instruções no capítulo Instruções de segurança no Manual do hardware do
acionamento antes de iniciar os trabalhos no acionamento.

7
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Indicações

￭ Avisos e falhas

Os avisos e as falhas indicam um estado anormal do acionamento. Os códigos e os
nomes dos avisos/falhas ativas são apresentadas na consola de programação do
acionamento assim como a ferramenta Drive Composer. Apenas os códigos dos avi-
sos/falhas estão disponíveis sobre fieldbus.

Nãoénecessário reporosavisos; estesdesaparecemquandoacausadoavisoé reposta.
Os avisos não travam e o acionamento continua a operar o motor.

As falhas travam o interior do acionamento e provocam o disparo do acionamento e a
paragem do motor. Depois da causa de uma falha ter sido removida, a falha pode ser
restaurada desde uma fonte selecionável (parâmetro 31.11 Seleção rearme falha) tal
como a consola de programação, a ferramenta Drive Composer, as entradas digitais
do acionamento, ou o fieldbus. Depois da falha ser reposta, o acionamento pode ser
reiniciado.

Notar que algumas falhas requerem o reinicio da unidade de controlo, ou desligando
e ligando a alimentação, ou usando o parâmetro 96.8 Reinicio carta de control – como
mencionado na listagem de falhas, sempre que apropriado.

As indicações de aviso e de falha podemser direcionadas para uma saída a relé ou para
uma entrada/saída digital, selecionando Aviso, Falha ou Falha (-1) no parâmetro de
seleção da fonte. Ver as secções seguintes:

• Entradas e saídas digitais programáveis (página 32)

• Saídas a relé programáveis (página 33), e

• Extensões de E/S programáveis (página 33).

￭ Eventos puros

Alémdos avisos e das falhas, existemos eventos puros que são apenas registados nos
diários de eventos do acionamento. Os códigos destes eventos estão incluídos na ta-
bela de Mensagens de aviso, de falha e de eventos puros.

￭ Mensagens editáveis

Para alguns avisos e falhas, o texto damensagem pode ser editado e adicionadas ins-
truções e informação de contacto. Para editar estas mensagens, selecionarMenu -
Ajustes - Editar textos na consola de programação, ou usar o editor de localização no
Drive Composer pro.
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Histórico e análise de avisos/falhas

￭ Diários de eventos

O acionamento tem dois diários de eventos. Um diário contém falhas e rearmes de fa-
lhas; o outro contém avisos, eventos puros e entradas de limpeza. Cada diário contém
os 64 eventos mais recentes com um carimbo de hora e outras informações.

Os diários podem ser acedidos separadamente a partir doMenu principal no painel de
controlo. Os registos são apresentados como uma lista única quando visualizados
usando a ferramenta Drive Composer.

Os registos podem ser limpos usando o parâmetro 96.51 Limpar reg fal e even.

Códigos auxiliares

Alguns eventosgeramumcódigo auxiliar que ajudamuitas vezes a identificar. O código
auxiliar é apresentado na consola de programação em conjunto com a mensagem.
Tambéméguardadonosdetalhesdodiáriodeeventos.Na ferramentaDriveComposer,
o código auxiliar (se existente) é apresentado na listagem de eventos.

Diário de dados de fábrica

O acionamento tem um registo de dados que recolhe para amostragem valores pré-
selecionados do acionamento em intervalos de 500 microssegundos (defeito; ver o
parâmetro 96.65 Nível tempo registo dados fábrica).

Os dados da falha das últimas cinco falhas estão acessíveis no registo de eventos
quando visualizados na ferramenta Drive Composer. (Os dados da falha não estão
acessíveis através da consola de programação).

Os valores que são registados no registo de dados de fábrica são 1.7 Corrente motor,
1.10 Binário motor, 1.11 Tensão CC, 1.24% Fluxo atual, 6.1 Palav ctrl principal, 6.11 Palav
estado principal, 24.1 Ref veloc usada, 30.1 Palavra limite 1, 30.2 Estado limite binário
e 90.1 Veloc motor para controlo. A seleção de parâmetros não pode ser alterada pelo
utilizador.

￭ Outros diários de dados

Diário de dados do utilizador

Pode ser configurado um registo de dados personalizado usando a ferramenta Drive
Composer pro. Esta funcionalidade permite a seleção livre da amostragem de até oito
parâmetros em intervalos selecionáveis. As condições de disparo e a duração do
períododemonitorização tambémpodemser definidaspelo utilizador dentrodo limite
deaproximadamente8000amostras. Alémda ferramentaparaPC, o estadodo registo
é apresentadopelo parâmetro do acionamento 96.61 Palav estado registo dados utiliz.
As fontes de disparo podemser selecionadas pelos parâmetros 96.63 Disparar registo
dados utiliz e 96.64 Inic reg dados utiliz. Os dados de configuração, estado e dados
recolhidos são guardados para a unidade de memória para análise posterior.
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Diário de dados PSL2

A unidade de controlo BCUusada comdeterminados tipos de acionamentos (especial-
mente os commódulos inversor ligados em paralelo) contém os diários de dados que
recolhem dados dos módulos inversores para ajudar na deteção e análise de falhas.
Os dados são guardados no cartão SD ligado ao BCU, e podem ser analisados pelo
pessoal da ABB service.

￭ Parâmetros com informação de avisos/falhas

O acionamento está disponível para guardar uma lista das falhas ativas que estão a
provocar odisparodoacionamentonopresentemomento. As falhas sãoapresentadas
nogrupodeparâmetros4Avisos e falhas (página 146).Ogrupodeparâmetros também
apresenta uma lista de falhas e avisos que tenham ocorrido anteriormente.

Palav evento (parâmetros 04.40…04.72)

O parâmetro 4.40 Palavra evento 1 pode ser configurado pelo utilizador para indicar o
estado de 16 eventos selecionáveis (ie. falhas, avisos ou eventos puros). É possível es-
pecificar um código auxiliar para cada evento para filtrar outros códigos auxiliares.

Geração de código QR para aplicação de serviço móvel
Pode ser gerado um código QR (ou uma série de códigos QR) pelo acionamento para
exibição na consola de programação. O código QR contém dados de identificação do
acionamento, informaçãosobreosúltimoseventoseos valoresdoestadoeparâmetros
do contador. O código pode ser lido comumdispositivomóvel que contéma aplicação
da ABB service, que envia depois os dados para a ABB para análise. Para mais infor-
mações sobre a aplicação, contactar a ABB service local.

O códigoQRpode ser gerado selecionandoMenu -Assistentes -CódigoQR na consola
de programação.
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Mensagens de aviso, de falha e de eventos puros

O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Tentar efetuar a calibração de corrente
novamente (selecionarCalibmed tempe-

Amediçãodooffsetdamedidadacorren-
te de fase da saída ou a diferença entre

Calibração2281

ratura no parâmetro 99.13). Se o proble-a saídade faseU2 e amediçãode corren-
ma persistir, contactar o representante
local da ABB.

te W2 é demasiado grande (os valores
são atualizados durante a calibração
atual).

Verificar carga do motor.A correntedesaídaexcedeuo limite inter-
no de falha.

Sobrecorrente2310
Se a unidadede controlo for ligada exter-
namente, verificar o ajuste doparâmetro
95.04 Alimentação carta controlo.
Verificar os tempos de aceleração no
grupo de parâmetros 23 Rampa ref velo-
cidade (controlo velocidade), 26Corrente
ref binário (controlo binário) ou 28 Cor-
rente referência frequência (controlo
frequência). Verificar tambémosparâme-
tros46.1 Escala velocidade, 46.2 Escala
frequência e 46.3 Escala binário.
Verificar o motor e o cabo do motor (in-
cluindo a ligação de fase e triângulo/es-
trela).
Verificar se não estão contactores a abrir
e a fechar no cabo do motor.
Verifique se os dados de arranque nos
parâmetros do grupo 99 corresponde à
chapa de características do motor.
Verifique se não existemno cabo domo-
tor condensadores de correção do fator
depotência ou supressores transitórios.
Verifiqueocabodocodificador (incluindo
as fases).
Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXY
YYZZ). Commódulosdo inversor ligados
emparalelo, “Y YY” especifica através de
qual canal da unidade de controlo BCU a
falha foi recebida. “ZZ” indica a fase que
disparou a falha (0: Sem informação de-
talhada disponível, 1: Fase-U, 2: fase V,4:
fase W, 3/5/6/7:múltiplas fases).

Se a unidadede controlo for ligada exter-
namente, verificar o ajuste doparâmetro
95.4 Alim carta controlo.

Oacionamentodetetouumdesequilíbrio
da carga normalmente devido a uma fa-
lha à terra nomotorounocabodomotor.

Fuga à terra2330

Verificar se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitórios no cabodomotor.
Verificar se não existe uma falha à terra
nos cabos domotor ou nomotormedin-
do as resistências de isolamento domo-
tor e do cabo do motor.
Tentar operar o motor emmodo de con-
troloescalar, sepermitido. (Veroparâme-
tro 99.4 Modo controlo motor.)
Commódulos ligados emparalelo, verifi-
car o código auxiliar (formato XXXY YY-
ZZ).
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O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

“Y YY”especifica através dequal canal da
unidade de controlo BCU foi recebida a
falha.
Se não for detetada uma falha à terra,
contactar o representante local da ABB.

Verificar se existem erros de cablagem
no motor e no cabo do motor.

Curto circuito nomotor ou no(s) cabo(s)
do motor.

Curto-circuito2340

Se aunidadede controlo for ligada exter-
namente, verificar o ajuste doparâmetro
95.4 Alim carta controlo.
Verificar se o parâmetro 99.10 Potência
nommotor foi ajustado corretamente.
Verificar se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitórios no cabodomotor.
Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXY
YYZZ). Commódulosdo inversor ligados
emparalelo, “Y YY” especifica através de
qual canal da unidade de controlo BCU a
falha foi recebida. “ZZ” indica a locali-
zação do curto-circuito (0: Sem infor-
maçãodetalhadadisponível, 1:Derivação
superior da fase-U, 2: Derivação inferior
da fase-U, 4:Derivação superior da fase-
V, 8:Derivação inferior da fase-V, 10:De-
rivação superior da fase-W, 20:Derivação
inferior da fase-W, outra: combinações
do acima).
Verificar o código auxiliar 40h = curto-
circuito do condensador CC
Depois de corrigir a causa da falha, reini-
ciar a unidade de controlo (usando o
parâmetro 96.8 Reinicio carta de control)
ou regulando a potência.

Verificar o cabo do motor.Temperatura da união IGBT excessiva.
Esta falha protege o IGBT(s) e pode ser

Sobrec IGBT2381
Verifique as condições ambiente.

ativada por um curto circuito no cabo de
motor.

Verifique o fluxo de ar e a ventoinha.
Verifiqueaacumulaçãodepónas lâminas
do dissipador de calor.
Verifiqueapotênciadomotor emrelação
à potência do conversor.

Verificar a cablagem do motor.A diferença de corrente da fase CA entre
osmódulos inversores ligadosemparale-
lo é excessiva.

Diferença cor-
rente UR

2391
Verificar se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitórios no cabodomotor.
Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXY
YYZZ). “XXX”especificaa fontedoprimei-
ro erro (ver “YYY”). “YYY” especifica o
módulo através de qual canal da unidade
de controlo BCU a falta foi recebida (1:
Canal 1, 2: Canal 2, 4: Canal 3, 8: Canal 4,
…,800:Canal 12,outro: combinações do
acima). “ZZ” indica a fase (1:U, 2:V, 3:W).

Verificar se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitórios no cabodomotor.

A fuga à terra total dosmódulos inverso-
res é excessiva.

Fugaà terraUR2392

Medir as resistências de isolamento dos
cabos do motor e do motor.
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O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Contactar o representante local da ABB.

Verifique os fusíveis CA.A unidade de alimentação IGBT disparou
uma falha à terra.

Fuga à terra2E01
Verifique as fugas à terra.
Verifique a cablagem de alimentação.
Verifique os módulos de potência.
Verifique se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitóriosnocabodealimen-
tação.
Se não for detetada uma falha à terra,
contactar o representante local da ABB.

Confirmar se ospontosde velocidadeda
curva (definidos por 29.70…29.79) estão
por ordem crescente.

A parametrização da curva de limitação
de velocidade/binário (na cadeia de re-
ferência da tensão CC) é inconsistente.

Pts dados cor-
rente voltagem
inválidos

3000

Verificar os fusíveis da alimentação.A tensãodo circuitoCC intermédiooscila
devido a uma falha de fase na alimen-

Perda fase ent3130
Verificar as perdas das ligações do cabo
de potência.tação, a umfusível queimadoou controlo

instável. Verifique o desequilíbrio da alimentação
de entrada.
Verifique a estabilidade do controlo e as
definições do controlador de velocidade.

Contactar o representante local da ABB.Não foi recebido reconhecimentodo relé
de carga.

Relé de carga
perdido

3180

Falha cabos ou
terra

3181 Desligar a proteção no parâmetro
31.23.

1.Ohardwaredoacionamentoéalimen-
tado de um barramento CC comum.

1.

Verificar as ligações de potência.2.Potência de entrada e ligação do ca-
bo do motor incorretas (ex. o cabo

2.
Verificar os fusíveis de entrada.

de potência de entrada está ligado à
ligação do motor).

Verificar senãoexistemcondensado-
res de correção do fator de potência

3.Oacionamentodetetouumdesequilí-
brio da carga normalmente devido a

3.

ou supressores transitórios no cabo
do motor.

uma falha à terra nomotor ou no ca-
bo do motor.

Verificar se não existe uma falha à
terra nos cabos do motor ou no mo-
tormedindoas resistênciasde isola-
mentodomotor edocabodomotor.
Tentar operar o motor emmodo de
controlo escalar, se permitido. (Ver
o parâmetro 99.4 Modo controlo
motor.)

Verificar se o controlo de sobretensão
está ligado (parâmetro 30.30 Controlo
sobretensão).

Tensão de CC do circuito intermédio ex-
cessiva.

Sobretensão
lig CC

3210

Verificar se a tensão de alimentação cor-
responde à tensão de entrada nominal
do acionamento.
Verificar a linha de alimentação para so-
bretensão estática ou transiente.
Verificar o chopper e a resistência de
travagem (se presente).
Verifique o tempo de desaceleração.
Use a função de paragem por inércia (se
aplicável).
Equipe o acionamento com um chopper
e uma resistência de travagem.
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O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Commódulos ligados emparalelo, verifi-
car o código auxiliar (formato XXXY YY-
ZZ).
“Y YY”especifica através dequal canal da
unidade de controlo BCU foi recebida a
falha.

Verificar a cablagem de alimentação,
fusíveis e aparelhagem.

A tensão de CC do circuito intermédio
não é suficiente devido à falta de uma

Subtensão li-
gação CC

3220

Commódulos ligados emparalelo, verifi-
car o código auxiliar (formato XXXY YY-
ZZ).

fase de alimentação, fusível queimado
ou a uma falha na ponte retificadora.

“Y YY”especifica através dequal canal da
unidade de controlo BCU foi recebida a
falha.

Verificar a condição da alimentação
(tensão, cablagem, fusíveis e aparelha-
gem).

O rearme automático falhou (ver secção
Rearme automático (página 81)).

Lim standby3280

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXY
YYZZ). “XXX”especificaa fontedoprimei-

Diferençanas tensõesCCentreosmódu-
los inversores ligados em paralelo.

Diferença
tensão CC

3291

ro erro (ver “YYY”). “YYY” especifica o
módulo através de qual canal da unidade
de controlo BCU a falta foi recebida (1:
Canal 1, 2: Canal 2, 4: Canal 3, 8: Canal 4,
…, 800: Canal 12).

Ligue o cabo do motor.Falha circuito do motor devido a ligação
domotor em falta (não estão ligadas to-
das as três fases).

Perda fase de
saída

3381

Paramais informação, consultaro código
auxiliar.

A rotinadeautofaseamento (ver a secção
Autofaseamento (página 63)) falhou.

Auto-faseamen-
to

3385

Verificar seo ID rundomotor foi termina-
do com sucesso.
Limpar o parâmetro 98.15 Utiliz offset
posição.
Verificar o ajuste doparâmetro 99.3 Tipo
motor.

Verificar os sinais das velocidadesmedi-
das e estimadas.

As posições estimadas e medidas têm
sinais opostos.

0001

Inverter a fasedo cabodo codificador ou
editar o parâmetro 99.16.
Verificar se o binário de carga não é de-
masiadoelevadoparaomodode rotação
(deve ser inferior a 5%).
Verificar se o motor já não está a rodar
quando a rotina de autofaseamento ini-
cia.

O motor está a rodar durante o autofa-
seamento.

0002

Verificar se o codificador não está a des-
lizar.

Demasiada diferença entre as posições
medidas e estimadas.

0003

Verificar o parâmetro 98.15 várias vezes
para confirmar se a rotina de autofasea-
mento dá resultados consistentes.
Verificar os parâmetros do modelo do
motor.
Verificar se os impulsos zero são dados
corretamente.

O rotor não rodou como esperado entre
os impulsos de zero.

0004

Verificar seomodoselecionado (parâme-
tro 21.13) é adequado para o motor.

A estimativa da posição não estabilizou.0005
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O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Verificar seoparâmetro90.41nãoalterou
para Estimado durante a torina.

A informação do estado da posição me-
dida foi alterada.

0006

Contactar o representante local da ABB.Falha geral de autofaseamento.0007
Verificar seomodoselecionado (parâme-
tro 21.13) é suportado pelo tipo motor.

Modo selecionado não suportado.0008

Contactar o representante local da ABB.(LV-Synchro) Falha Imobilizado.0009

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte da falha que corresponde ao códi-
go:

Perda de fase de entrada detetada pela
ponte IGBT.

Perda fase de
entrada

3E00

1: Fase A
2: Fase B
4: Fase C
8: Não é possível detetar a fase
Verifique os fusíveis CA.
Verifique o desequilíbrio da alimentação
de entrada.

Verificar o ajuste dos parâmetros 35.61
and 35.62.

O cálculo da temperatura do cabo do
motor excedeu o limite de aviso.

Sobrecarga ca-
bo do motor

4000

Verificar odimensionamentodo cabodo
motor relativamente à carga requerida.

Verifique a temperatura ambiente. Se
exceder os 40 °C (104 °F), verificar se a

A temperatura do módulo conversor é
excessiva.

Temperatura
ambiente

4100

correntede carganãoexcedea capacida-
de de desclassificação de carga do acio-
namento. Ver o Manual de hardware
adequado.
Verificar o fluxo de ar de refrigeração do
módulodeacionamentoeofuncionamen-
to da ventoinha.
Verifique se no interior do armário e do
dissipador do módulo conversor existe
pó. Limpe sempre que necessário.

Verificar se a refrigeraçãodoacionamen-
to é a correta.

A temperatura da carta de controlo está
muito alta.

Temp carta
controlo

4110

Verificar a ventoinha auxiliar de refrige-
ração.

Verifique as condições ambiente.A temperatura IGBT do acionamento é
excessiva.

Sobre-temp.
IGBT

4210
Verifique o fluxo de ar e a ventoinha.
Verifiqueaacumulaçãodepónas lâminas
do dissipador de calor.
Verifiqueapotênciadomotor emrelação
à potência do conversor.

Verifique a temperatura ambiente. Se
exceder os 40 °C (104 °F), verificar se a

A temperatura do módulo conversor é
excessiva.

Refrigeração4290

correntede carganãoexcedea capacida-
de de desclassificação de carga do acio-
namento. Ver o Manual de hardware
adequado.
Verificar o fluxo de ar de refrigeração do
módulodeacionamentoeofuncionamen-
to da ventoinha.
Verifique se no interior do armário e do
dissipador do módulo conversor existe
pó. Limpe sempre que necessário.

Verifique as condições ambiente.A temperatura IGBT do acionamento é
excessiva.

Temperatura
IGBT

42F1
Verifique o fluxo de ar e a ventoinha.
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Verifiqueaacumulaçãodepónas lâminas
do dissipador de calor.
Verifiqueapotênciadomotor emrelação
à potência do conversor.

Veja A4B0 Excesso temperatura.A temperatura domódulo da unidade de
potência é excessiva.

Excessotempe-
ratura

4310

VejaA4B1Diferença excessode tempera-
tura (página 588).

Diferença de temperatura elevada entre
os IGBTs de diferentes fases.

Excesso dif
temp

4380

Verificar o valor do parâmetro 35.2 Tem-
peratura medida 1.

A medição da temperatura 1 excedeu o
limite de falha.

Temperatura
externa 1

4981

Verificar a refrigeração domotor (ou ou-
troequipamentocuja temperaturaesteja
a ser medida).
Verificar o valor doparâmetro 35.12 Limi-
te falha temperatura 1.

Verificar o valor do parâmetro 35.3 Tem-
peratura medida 2.

A medição da temperatura 2 excedeu o
limite de falha.

Temperatura
externa 2

4982

Verificar a refrigeração domotor (ou ou-
troequipamentocuja temperaturaesteja
a ser medida).
Verificar o valor doparâmetro 35.22 Limi-
te falha temperatura 2.

Desligar a unidade de controlo e confir-
mar seomódulo está corretamente inse-
rido na ranhura certa.

Omódulodeproteção termístor foi ativa-
do pelo parâmetro35.30 mas não pode
ser detetado.

FPTC não en-
cont

4990

O último dígito do código auxiliar identi-
fica a ranhura.

Verificar o arrefecimento do motor.Omódulo de proteção termístor instala-
dona ranhura 1 indica sobretemperatura.

Temperatura
segura do mo-
tor 1

4991
Verificar a carga do motor e as especifi-
cações do conversor.
Verificar a cablagemdosensorde tempe-
ratura. Reparar a cablagem, se necessá-
rio.
Medir a resistência do sensor.
Substituir o sensor se avariado.

Verificar o arrefecimento do motor.Omódulo de proteção termístor instala-
dona ranhura2 indica sobretemperatura.

Temperatura
segura do mo-
tor 2

4992
Verificar a carga do motor e as especifi-
cações do conversor.
Verificar a cablagemdosensorde tempe-
ratura. Reparar a cablagem, se necessá-
rio.
Medir a resistência do sensor.
Substituir o sensor se avariado.

Verificar o arrefecimento do motor.Omódulo de proteção termístor instala-
dona ranhura3 indica sobretemperatura.

Temperatura
segura do mo-
tor 3

4993
Verificar a carga do motor e as especifi-
cações do conversor.
Verificar a cablagemdosensorde tempe-
ratura. Reparar a cablagem, se necessá-
rio.
Medir a resistência do sensor.
Substituir o sensor se avariado.

Ver A581 Ventoinha.Feedback ventoinha de refrigeração em
falta.

Ventoinha5080

VerA582Ventoinhaauxiliar não funciona.Uma ventoinha de refrigeração auxiliar
(ligada aos conectores da ventoinha na

O ventilador
auxiliar não

5081
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unidadede controlo) está presaoudesli-
gada.

está funcionan-
do

Contactar o representante local da ABB,
indicando o código auxiliar. O código

Falha do hardware dobinário seguro off.Falhahardware
STO

5090

contém informação sobre a localização,
especialmente commódulos inversores
ligados em paralelo.
Quando convertido num número binário
de 32-bit, este bits do código indica o
seguinte:
31…28:Númerodemódulo inversoresem
falha (0…11 decimal). 1111: Estados
STO_ACT da unidade de controlo e dos
módulos inversores em conflito
27: Estado STO_ACT dos módulos inver-
sores
26: Estado STO_ACT da unidade de con-
trolo
25: STO1 da unidade de controlo
24: STO2 da unidade de controlo
23…12: STO1 dos módulos inversores
12…1 (Bits de módulos não existentes
definidos para 1)
11…0:STO2dosmódulos inversores12…1
(Bits de módulos não existentes defini-
dos para 1)

Verificar as ligações do circuito do biná-
rio seguro off

A funçãodeBinário seguro off está ativa,
ex. o sinal do circuito de segurança liga-

Binário seg off5091

Para mais informações, consultar o ma-
nual de hardware apropriado do aciona-

dos ao conector XSTO foi perdidoduran-
te o arranque ou funcionamento.

mento e a descrição do parâmetro 31.22
Indic STO func/parar (página 346).

Regular a potência para o acionamento.
Se a unidade de controlo for alimentada

A memória da unidade de potência foi
limpa.

Erro lógico PU5092

externamente, reiniciar tambémaunida-
dedecontrolo (usandooparâmetro96.8
Reinicio carta de control) ou regulando a
potência. Seoproblemapersistir, contac-
tar o representante local da ABB.

Regular a potência para o acionamento.O hardware do acionamento não corres-
ponde com a informação guardada na

Incomp classe
ID

5093
Verificar o códigoauxiliar (formatoXYY).
"X" indica o primeiro canal de PU com fa-
lha em hexadecimal (1...C) (Com uma

unidade de memória. Isto pode ocorrer,
por exemplo, após a atualização de

unidade de controlo ZCU, "X" pode ser 1
ou 2, mas isso é irrelevante para a falha).

firmware ou a substituição da unidade
de memória.

“Y”indica a categoria do código auxiliar.
As categorias do código auxiliar são as
seguintes:
1 = asgamasPUeCUnãosãoasmesmas.
O ID de classificação alterou.
2 = A ID de classificação da ligação para-
lela alterou.
3 = Os tipos PU não são os mesmos em
todas as unidades de potência.
4 = A ID de classificação da ligação para-
lela está ativa no ajuste de uma única
unidade de potência.
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5 =Não épossível implementar a classifi-
cação selecionada com as PU atuais.
6 = A ID de classificação da PU é 0.
7 = A leitura da ID de classificação ou do
tipo de PU falhou na ligação PU.
8 =PUnão suportada (IDde classificação
ilegal).
9 = gama de corrente do módulo incom-
patível (a unidade contém ummódulo
comumagamade correntemuitobaixa).
A - ID da gama paralela selecionada não
encontrada na base de dados.
Com falhas na ligação paralela (unidade
de controlo BCU, o formato do código
auxiliar é 0X0Y.

Veja A5EA Medição temperatura circui-
to (página 589).

Problemacomamediçãoda temperatura
interna do acionamento.

Mediçãotempe-
raturadocircui-
to

5094

Verificar os ajustes de 95.4 Alim carta
controlo.

A forma da unidade de controlo ser ali-
mentada não corresponde ao ajuste do
parâmetro.

Comunicação
PS

5681

Verificar a ligação entre a unidade de
controlo e a unidade de potência.Erros de comunicação detetados entre a

unidade de controlo do acionamento e a
unidade de potência.

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXY
YYZZ).Commódulos ligadosemparalelo,
“Y YY” especifica o canal da unidade de
controlo BCU afetada (0: difusão). “ZZ”
especifica o código do erro (1: Lado do
transmissor [erro link], 2: Lado de trans-
missor [sem comunicação], 3: Lado do
recetor [erro link], 4: Lado do recetor
[sem comunicação], 5: Erro transmissor
FIFO [ver “XXX”], 6:Módulo [carta xINT]
não encontrado, 7: Carta BAMU não en-
contrada).
“XXX” especifica o código de erro do
transmissor FIFO (1:Erro interno [chama-
da inválida deparâmetro], 2:Erro interno
[configuraçãonãosuportada],3:Amorte-
cedor de transmissão cheio).

Verificar a ligação entre a unidade de
controlo e a unidade de potência.

A ligação entre a unidade de controlo e a
unidade de potência do acionamento foi
perdida.

Unidpotperdi-
da

5682

Contactar o representante local da ABB.Erro da comunicação interna.CominternaPS5690

Se aunidadede controlo for ligada exter-
namente, verificar o ajuste doparâmetro
95.4 Alim carta controlo.

Falha circuito de medição.Medição circui-
to ADC

5691

Se o problema persistir, contactar o re-
presentante local da ABB, indicando o
código auxiliar.

Verificar o código auxiliar (formatoZZZY
YYXX). “YY Y” especifica o módulo inver-

Falha de alimentação da unidade de
potência.

Falha pot carta
PS

5692

sor afetado (0…C, sempre 0 para unida-
des de controlo ZCU). “XX” especifica a
alimentação de potência afetada (1: Ali-
mentação de potência 1, 2: Alimentação
depotência 2,3:ambasasalimentações).
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Contactar o representante local da ABB,
indicando o código auxiliar.

Falha circuito de medição.Circuito me-
dição DFF

5693

Verificarosajustesde95.31Configuração
tipo paralelo. Regular a potência para o

O número de módulos de potência liga-
dos é diferentes do esperado.

Conf comuni-
cação PU

5694

acionamento. Se a unidade de controlo
for alimentada externamente, reiniciar
também a unidade de controlo (usando
o parâmetro 96.8 Reinicio carta de con-
trol) ou regulando a potência.
Se o problema persistir, contactar o re-
presentante local da ABB.

BAMU 1 está no canal errado.0001
BAMU 2 está no canal errado.0002
A unidade de potência (xINT) está no ca-
nal errado.

0003

Demasiadas unidades de potência
(xINTs).

0005

Verificar se o valor de 95.13 Modo de
funcionamento reduzido correspondeao

Onúmerodemódulos inversoresdeteta-
do não corresponde ao valor do parâme-

Oper reduz5695

númerodemódulos inversorespresentes.tro 95.13Modode funcionamento reduzi-
do. Verificar se os módulos presentes são

alimentados do barramento CC ligado
pelos cabos de fibra ótica à unidade de
controlo BCU.
Se todososmódulosdaunidade inverso-
ra estãode factodisponíveis (ex. o traba-
lhodemanutenção foi terminado), verifi-
car se oparâmetro 95.13Modode funcio-
namento reduzido está ajustado para 0
(funçãodefuncionamento reduzidodesa-
tivada).

Verificar se o parâmetro 95.12 Reduced
run mask não está definido de acordo
com o PU reduzido.

Oparâmetro95.13Mododefuncionamen-
to reduzido está definido, mas todas as
PUs foram encontradas.
Bit do canal incorreto.

0000

Contactar o representante local da ABB,
indicando o código auxiliar.

O feedback do estadodas fases de saída
não equivale aos sinais de controlo.

Feedbackesta-
do PU

5696

Feedback car-
reg

5697 Verificar o ajuste de95.9Controlador
do interruptor fusível. TOparâmetro
deve ser ativado apenas se for insta-
lado um controlador de carga xSFC.

·Ajuste incorreto do parâmetro.·

A sequência norma de arranque é:·O interruptor de carregamento e o
interruptor CC foram operador fora
de sequência, ou foi emitido um co-

·
1. Fechar o seccionador de carga.

2. Depois da carga terminar (a
lâmpada de carga OK acende),
fechar o interruptor de CC.

mando antes da unidade estar pron-
ta.

3. Abrir o seccionador de carga.

Verificar o circuito de carga.·Falha circuito de carga.·
Com um chassis R6i/R7i do módulo
inversor, o código auxiliar "FA" indica
que o feedback do estado da carga
do contator não coincide comosinal
de controlo.
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Commódulos de chassis R8i ligados
emparalelo, o códigoauxiliar (forma-
to XX00), “XX” especifica o canal da
unidade de controlo BCU afetada.

Verificar a cablagem e a condição da
resistências de travagem.

·Falha circuito de travagem.·
Verificar a compatibilidade da lógica da
unidade de potência e do firmware.

Falha lógica da unidade de potência des-
conhecida.

Falha PU desc5698

Contactar o representante local da ABB.

Contactar o representante local da ABB,
indicando o código auxiliar.

Erro interno.Erro SW inter-
no

6000

Ver FPGA in-
comp

6181 Reiniciar a unidade de controlo
(usando o parâmetro 96.8 Reinicio
carta de control) ou regulando a

·Aversãodo ficheirode firmwareeda
unidade de potência são incompatí-
veis.

·
potência. Se o problema persistir,
contactar o representante local da
ABB.

Tentr novamente.·Atualizar a lógica da unidade de
potência em falha.

·
Verificar o código auxiliar para iden-
tificar a compatibilidade da versão

·
FPGA (formato: XXYYZZ). "XX" (8: não
consegue reconhecer a lógica da
unidade de alimentação, a lógica FP-
GA não é compatível, 9 = a lógica FP-
GA da unidade de potência é antiga,
atualizar a lógica FPGA, 10 = o soft-
ware não é compatível com a lógica
daunidadedepotência FPGA, atuali-
zar o software (ou fazerodowngrade
da unidade de potência FPGA)). YY =
canal da unidade de controloBCU
(primeiro canal = 0)

Ver A686Discrepância somade controlo.O parâmetro da soma de verificação cal-
culadonãocorrespondeaqualquer soma
de verificação de referência ativada.

Disparidade
soma de con-
trolo

6200

Contactar o representante local da ABB.Errode leiturado ficheirodemapeamen-
to do adaptador de fieldbus A.

Fich mapeam
FBA A

6306

Contactar o representante local da ABB.Errode leiturado ficheirodemapeamen-
to do adaptador de fieldbus B.

Fich mapeam
FBA B

6307

Reiniciar a unidade de controlo (usando
o parâmetro 96.8 Reinicio carta de con-

Falha interna.Sobrec tarefa6481

trol) ou regulandoapotência. Seoproble-
ma persistir, contactar o representante
local da ABB.

Reiniciar a unidade de controlo (usando
o parâmetro 96.8 Reinicio carta de con-

Falha interna.Exc depósito6487

trol) ou regulandoapotência. Seoproble-
ma persistir, contactar o representante
local da ABB.

A unidadede controlo reiniciou o aciona-
mento devido a uma exceção de erro da

Avaria firmware.Reinicio após
avaria firmwa-
re

6488

CPU, um alerta sonoro dowatchdog, um
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movimentodowatchdogouumerro irre-
cuperável de DDR ECC.
Se a ferramenta Drive Composer estiver
disponível, enviar um pacote de suporte
para o seu representante local da ABB.
Para instruções, consultar Drive Compo-
ser start-up and maintenance PC tool
user’s manual (3AUA0000094606 [In-
glês]).

Reiniciar a unidade de controlo (usando
o parâmetro 96.8 Reinicio carta de con-

Erro de leitura do ficheiro.Carga fich int64A1

trol) ou regulandoapotência. Seoproble-
ma persistir, contactar o representante
local da ABB.

Contactar o representante local da ABB.Errode carregamentodo registo interno.Carga reg int64A2

Verificar o código auxiliar. Ver abaixo as
ações para cada código.

Ficheiro de aplicação incompatível ou
corrompido.

Sobrecarga
aplicação

64A3

Reduzir o tamanho da aplicação.Memória insuficiente para a aplicação.8006
Reduza o número de mapeamentos de
parâmetros.
Consultar o diário específico do aciona-
mento gerado pelo Automation Builder.
Atualizar a biblioteca do sistema ou
reinstalar o Automation Builder.

A aplicação contém a versão errada da
biblioteca do sistema.

8007

Consultar o diário específico do aciona-
mento gerado pelo Automation Builder.
No Automation Builder, dar uma ordem
de “Limpar” e recarregar a aplicação.

A aplicação está vazia.8008

No Automation Builder, verificar a confi-
guraçãode tarefasda aplicação, dar uma

A aplicação contém tarefas inválidas.8009

ordem de “Limpar todas” e recarregar a
aplicação.
Atualizar a biblioteca do sistema ou
reinstalar o Automation Builder.

A aplicação contémuma funçãobibliote-
ca destino (sistema) desconhecida.

800A

Consultar o diário específico do aciona-
mento gerado pelo Automation Builder.

Registar os códigos auxiliares de todas
as falhas de licença ativas e contactar o

A execução do programa de controlo é
impedida porque existe uma licença res-

Falha de li-
cença

64A5

vendedor do produto para mais ins-
truções.

tritiva, ou porque a licença necessária
está em falta.

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXX
YYYY). “XXXX” especifica o número do

Erro ao executar o programa adaptativoPrograma
adaptável

64A6

bloco de funções (0000 = erro genérico).
“YYYY” indicaoproblema (ver açõespara
cada código abaixo).

Restaurar oprogramamodelooudescar-
regar o programa para o acionamento.

Programa corrompido ou bloco não
existente.

000A

Verificar as entradas do bloco.Entrada do bloco requerida em falta.000C
Restaurar oprogramamodelooudescar-
regar o programa para o acionamento.

Programa corrompido ou bloco não
existente.

000E

Remover blocos até o erro parar.Programa muito grande.0011
Corrigir e descarregar o programa para
o acionamento.

O programa está vazio.0012
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Editar oprogramapara corrigir a referên-
cia do parâmetro, ou para usar um bloco
existente.

É usado umprograma ou bloco não exis-
tente no programa.

001C

Editar oprogramapara corrigir a referên-
cia do parâmetro.

Tipo de parâmetro inválido para o pino
selecionado.

001D

Verificar a referência do parâmetro no
programa.

A saída para o parâmetro falhou porque
oparâmetro estáprotegido contra escri-
ta.

001E

Verificaroutras fontesquepossamafetar
o parâmetro destino.
Adaptar o programa à biblioteca de blo-
cos atual e à versão de firmware.

Ficheiro do programa incompatível com
a versão de firmware atual.

0023, 0024

Editaroprogramapara reduzir onúmero
de blocos.

Demasiados blocos.002A

Desligar apotênciadaunidadedecontro-
lo e reinstalar a unidade de memória.

A unidade de memória foi desacoplada
quando a unidade de controlo foi ligada.

Un mem sepa-
rad

64B0

No caso da unidade de memória não ter
sido realmente removidaquandoocorreu
a falha, verificar se aunidadedememória
está inserida corretamentenoseuconec-
tor e se o seu parafuso de fixação está
apertado. Reiniciar a unidadede controlo
(usando o parâmetro 96.8 Reinicio carta
de control) ou regulando a potência. Se
o problema persistir, contactar o repre-
sentante local da ABB.

Reiniciar a unidade de controlo (usando
o parâmetro 96.8 Reinicio carta de con-

Falha interna.Falha SSW int64B1

trol) ou regulandoapotência. Seoproble-
ma persistir, contactar o representante
local da ABB.

Assegurar que existe um conjunto válido
de parâmetros do utilizador. Recarregar
se não tiver a certeza.

Ocarregamentodoconjuntodeparâme-
tros do utilizador falhou porque

Falha conj utiliz64B2

• o conjunto não é compatível com o
programa de controlo

• o acionamento foi desligadoduran-
te o carregamento.

Reiniciar a unidade de controlo (usando
o parâmetro 96.8 Reinicio carta de con-

Erros do sistema de operação.Sobrec Kernel64E1

trol) ou regulandoapotência. Seoproble-
ma persistir, contactar o representante
local da ABB.

Uma falha ativa foi reposta.Falha informativa.Rearme falha64FF

Tentar forçarumarmazenamentousando
o parâmetro 96.7 Guardar parâmetro.
Tentar novamente.

Falhadecarregamentoouarmazenamen-
to de parâmetros.

Sistema par6581

Verificar a comunicação entre o aciona-
mento e a consola de programação ou o
PC. Tentar novamente.

Tempo limite para carregar ou guardar
parâmetros causado por uma quebra de
comunicação entre o acionamento e a
consola de programação, ou a consola
de programação e a ferramenta PC.

Tempo LimBa-
ckup/Rep

6591

Verificar a programação PLC.Esteacionamentonãotemumafunciona-
lidade requeridapelo PLC, ou a funciona-
lidade requerida não foi ativada.

Conflito par
FBA A

65A1
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Verificar os ajustes dos grupos de parâ-
metros 50 Adaptador fieldbus (FBA) e 51
FBA A ajustes.

Verificar a programação PLC.Esteacionamentonãotemumafunciona-
lidade requeridapelo PLC, ou a funciona-
lidade requerida não foi ativada.

Conflito par
FBA B

65A2
Verificar os ajustes dos grupos de parâ-
metros 50Adaptador fieldbus (FBA) e 54
FBA B ajustes.

Veja A6DA Parametrização fonte ref (pá-
gina 592).

Umafontede referênciaestá ligadasimul-
taneamente amúltiplosparâmetros com
unidades diferentes.

Parametri-
zação fonte re-
ferência

65B1

Verificar o estado do mestre fieldbus
(online/offline/erro etc.).

Perda de comunicação na comunicação
fieldbus (EFB) integrada.

Perda comun
EFB

6681

Verificar as ligações de cabo aos conec-
tores XD2D na unidade de controlo.

Contactar o representante local da ABB.Não foi possível ler o ficheiro de configu-
ração de fieldbus (EFB) integrado.

FichconfigEFB6682

Verificar os ajustes no grupo de parâme-
tros 58 Fieldbus integrado.

Os ajustes do parâmetro do fieldbus
(EFB) integrado são inconsistentes ou
não são compatíveis com o protocolo
selecionado.

Param EFB
inválida

6683

Falha carga
EFB

6684 Não foi possível carregar o ficheiro
de protocolo do fieldbus (EFB) inte-
grado.

·

Incompatibilidade entre as versões
de firmware do protocolo EFB e de
firmware do acionamento.

·

Rearmara falha.Contactaro representan-
te local da ABB se a falha persistir.

Falha interna.Exc fluxo texto6881

Rearmara falha.Contactaro representan-
te local da ABB se a falha persistir.

Falha interna.Exc tabela tex-
to 32-bit

6882

Rearmara falha.Contactaro representan-
te local da ABB se a falha persistir.

Falha interna.Exc tabela tex-
to 64-bit

6883

Rearmara falha.Contactaro representan-
te local da ABB se a falha persistir.

Falha interna.Exc ficheiro de
texto

6885

Veja A798 Perda comun codif opc (pági-
na 595).

A comunicação entre o acionamento e
ummódulo opcional foi perdida.

Perda com
mód opc

7080

Verificar a ligaçãoda consola ouda ferra-
menta PC.

A consola deprogramação (ou ferramen-
ta para PC) deixou de comunicar.

Perda consola7081

Verifiqueo ligador da consola deprogra-
mação.
Desligue e volte a ligar a consola de pro-
gramação.
Verificar o códigoauxiliar.O códigoespe-
cifica se a porta de E/S é usada como se
segue:0:Consola, 1: Interfacede fieldbus
A, 2: Interface de fieldbus B, 3: Ethernet,
4: porta D2D/EFB).

Veja A799 Perda comun ExtES (pági-
na 595).

Os tipos demódulos de extensão de E/S
especificados pelos parâmetros não
correspondemà configuração detetada.

Comun I/O Ext
perdida

7082

Deteção de falhas 579



O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

A referência da consola de programação
apenas pode ser guardada para um tipo
de referência de uma vez.

Tentativa de utilização da referência da
consola de programação guardada em
múltiplos modos de controlo.

Conflito re-
ferência painel

7083

Considerar a possibilidade de usar uma
referência copiada em vez da referência
guardada (veja o parâmetro de seleção
de referência).

Atualizar a consoladeprogramaçãoe/ou
ferramenta PC.

A versão atual da consola de progra-
mação e/ou ferramenta PC não suporta
uma função.

Conflito versão
ferramenta
PC/Painel

7084

Contactar o representante local da ABB,
se necessário.(Por exemplo, as versõesmais antigasda

consolanãopodemserusadascomouma
fonte de referência externa.)

Verificar o códigoauxiliar.O códigoespe-
cifica a interface à qual o módulo não
suportado está ligado:

Módulo opcional não suportado.
(Por exemplo, os módulos adaptadores
de fieldbus do tipo Fxxx-xx-M não são
suportados.)

Módulo opcio-
nal incompatí-
vel

7085

1: Interface de fieldbus A, 2: Interface de
fieldbus B.
Substituir omódulopor umtipo suporta-
do.
A -O módulo FSO-xx não é suportado
pela carta de controlo. Retirar o módulo
FSO-xx para eliminar a falha. Ligar omó-
dulo FSO-xx à carta de controlo suporta-
da.

Verifique a carga domotor e as especifi-
cações do conversor.

O motor funciona na zona de bloqueio
devido a, por ex: carga excessiva ou
potência insuficiente do motor.

Bloq motor7121

Verificar os parâmetros da função de fa-
lha.

Verificar se omotor está emsobrecarga.A temperatura do motor está muito ele-
vada.

Sobrecarga do
motor

7122
Ajustar os parâmetros usados para a
função de sobrecarga do motor
35.51…35.53) e 35.55…35.56.

Verificar se foi ligada uma resistência de
travagem.

Sobretensão CC detetada durante a tra-
vagem.

Resistência CT7181

Verificar a condição da resistência de
travagem.
Verificar odimensionamentodochopper
e resistência de travagem.

Parar oacionamento.Deixar a resistência
arrefecer.

A temperatura da resistência de trava-
gem excedeu o limite de falha definido

Exc temperatu-
ra RT

7183

Verificar os ajustes da função de pro-
teção de sobrecarga da resistência (gru-
podeparâmetros43Chopper travagem).

pelo parâmetro 43.11 Limite falha resist
travagem.

Verificar o ajuste do limite de falha,
parâmetro 43.11 Limite falha resist trava-
gem.
Verificar se o ciclo de travagem cumpre
aos limites permitidos.

Verifique a ligação do chopper e da re-
sistência de travagem.

Curto-circuitona resistênciade travagem
ou falha do chopper de travagem.

Cablagem CT7184

Confirmar se a resistência de travagem
não está danificada.
Depois de corrigir a causa da falha, reini-
ciar a unidade de controlo (usando o
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parâmetro 96.8 Reinicio carta de control)
ou regulando a potência.

Verificar se a resistência de travagem
está ligada e não está avariada.

Curto-circuito no IGBT do chopper de
travagem.

Curto-circuito
CT

7191

Verificar as especificações elétricas da
resistênciade travagemcontraomanual
de hardware.
Substituir o chopper de travagem (se
substituível).
Depois de corrigir a causa da falha, reini-
ciar a unidade de controlo (usando o
parâmetro 96.8 Reinicio carta de control)
ou regulando a potência.

Deixe o chopper arrefecer.A temperatura do IGBT do chopper de
travagem excedeu o limite interno de fa-
lha.

Exc temp CT
IGBT

7192
Verificar se a temperatura ambiente é
excessiva.
Verificar se existe falha na ventoinha de
refrigeração.
Verificar se existem obstruções no fluxo
de ar.
Verificar o dimensionamento e a refrige-
ração do armário.
Verificar os ajustes da função de pro-
teção de sobrecarga da resistência (gru-
podeparâmetros43Chopper travagem).
Verificar se o ciclo de travagem cumpre
aos limites permitidos.
Verificar se a tensão de alimentação de
CA não é excessiva.

Verificar a ligação do travão mecânico.Falha controlo de travagemmecânica.Falha fecho
trav mec

71A2
Verificar os ajustes do travão mecânico
no grupo de parâmetros 44 Controlo
travão mecânico.

Ativado por ex. se o reconhecimento do
travão não for o esperado durante o fe-
cho do travão.

Verificar se o sinal de reconhecimento
corresponde ao estado atual do estado
do travão.

Verificar a ligação do travão mecânico.Falha controlo de travagemmecânica.Abert trav mec
falhou

71A3
Verificar os ajustes do travão mecânico
no grupo de parâmetros 44 Controlo
travão mecânico.

Ativado por ex. se o reconhecimento do
travão não for o esperado durante a
abertura do travão.

Verificar se o sinal de reconhecimento
corresponde ao estado atual do estado
do travão.

Verificar os ajustes do travão mecânico
no grupo de parâmetros 44 Controlo

As condições de abertura do travão
mecâniconãopodemser cumpridas (por

Abert trav mec
n perm

71A5

travão mecânico (especialmente 44.11
Manter travão fech).

exemplo, o travão foi impedido de abrir
peloparâmetro44.11Manter travão fech).

Verificar se o sinal de reconhecimento
(se usado) corresponde ao estado atual
do estado do travão.

Numaaplicaçãosemcodificador, o travão
émantido fechado por um pedido de fe-
cho de travão (ou do parâmetro 44.12

Verificar a fonte do sinal de arranque é
selecionadapeloparâmetro44.12Pedido
fecho travão.

Pedido fecho travãooudeummódulode
funçõesde segurançaFSO-xx) contra um
acionamento emmodulação durante
mais de 5 segundos. Verificar os circuitos de segurança liga-

dos aomódulo de funções de segurança
FSO-xx.
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Verificar a ventoinha externa (ou outro
equipamento controlado) pela lógica.

Não foi recebido feedback da ventoinha
externa.

Ventiladormo-
tor

71B1

Verificar o ajuste dos parâmetros
35.100… 35.106.

Veja A7B0 Feedback veloc motor (pági-
na 597).

Não é recebido feedback da velocidade
do motor.

Feedback vel
motor

7301

Sobrevelocida-
de

7310 Verificar os ajustes de velocidade
mínima/máxima, parâmetros 30.11
Veloc mínima, 30.12 Veloc máxima e
31.30 Margem disparo veloc.

·Omotor rodamais rápidoquea velo-
cidade máxima permitida devido a
umavelocidademáxima/mínimamal
ajustada, ao binário de travagem in-

·

Verificar o binário de travagem do
motor.

suficiente ou a mudanças na carga
ao utilizar a referência de binário.

Verificar a aplicabilidadedo controlo
de binário.
Verificar a necessidade de um chop-
per e de uma resistência(s) de trava-
gem.

Verificar o estado da medição da
corrente do motor.

·Velocidade estimada incorreta.·
Realizar um ID runNormal, Avançado
ou Imobilizaçãoavançada, emvezde,
por exemplo, um ID run Reduzido ou
Imobilizado.
Ver o parâmetro 99.13 Pedido ID
Run (página 555).

Contactar o representante local da ABB.Falha interna.Codif interno7380

Veja A7E1 Codificador (página 599).Falha de feedback do codificadorCodificador7381

Veja A797 Configuração feedback de ve-
locidade (página 594).

Configuraçãodo feedbackde velocidade
incorreta.

Config fbk vel73A0

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXYY
ZZZZ). “XX” especifica o número do mó-

Nenhum feedback da posição da carga
recebido.

Feedback pos
carga

73A1

dulo interface de codificador (01:
91.11/91.12,02: 91.13/91.14), “YY” especi-
fica o codificador (01: 92 Conf Codifica-
dor 1, 02: 93 Config Codificador 2). “ZZ-
ZZ” indica o problema (ver ações para
cada código abaixo).

Verificar o estado do codificador.O codificador deixou de funcionar.0001
Verificar os ajustes da alimentação
constante (90.63 e 90.64).

Definição da alimentação constante
inválida ou fora dos limites.

0002

Verificar os ajustes da engrenagem do
motor/carga (90.61 e 90.62).

Definiçãodaengrenagemdomotor/car-
ga inválida ou fora dos limites.

0003

Verificar ajustes do codificador (92 Conf
Codificador 1 or 93 Config Codificador
2).

Codificador não configurado.0004

Usar o parâmetro 91.10 Atual par codifi-
cadorpara validar alteraçõesnosajustes.
Verificar o estado do codificador.O codificador deixou de funcionar.0005

Verificar os ajustesdosparâmetros31.32
Supervisão rampa emergência e 31.33
Atraso supervisão rampa emergência.

A paragem de emergência não terminou
dentro do tempo esperado.

Falha rampade
emergência

73B0

Verificar os tempos de rampa predefini-
dos (23.11…23.19para omodoOff1, 23.23
para o modo Off3).
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Verificar os ajustes dosparâmetros31.37
Supervisão paragem rampa e 31.38 Atra-
so supervisão paragem rampa.

A paragem em rampa não terminou den-
tro do tempo esperado.

Falha paragem73B1

Verificar os tempos de rampa predefini-
dos no grupo de parâmetros 23 Rampa
ref velocidade.

Sem uma licença de utilizador dupla, o li-
mite de falha é 598Hz. Contacte o repre-

Frequência de saída máxima permitida,
excedida.

Sobrefrequên-
cia

73F0

sentante local da ABB para mais infor-
mações sobre a licença de utilizador du-
plo.

Verifique o estado da comunicação de
fieldbus.

A comunicaçãocíclicaentreoacionamen-
to e o módulo adaptador de fieldbus A

Comunicação
FBA A

7510

Ver a documentação da interface de
fieldbus.

ou entre o PLC e omódulo adaptador de
fieldbus A foi perdida.

Verificar os ajustes dogrupode parâme-
tros 50 Adaptador fieldbus (FBA), 51 FBA
A ajustes, 52 FBA A ent dados e 53 FBA A
dados out.
Verificar as ligações do cabo.
Verifique se o mestre consegue comuni-
car.

Verificar as ligações de comunicação en-
tre o adaptador e o acionamento.

Problema de comunicação entre o adap-
tador e a unidade de controlo.

0002

Atualizar os parâmetros apenas quando
necessário para evitar a perda de comu-
nicação.

Problema de comunicação entre o adap-
tador e oPLCouparâmetros atualizados
usandooparâmetro 51.27 FBAAatualizar
par enquanto o PLC estava a comunicar
com o adaptador.

0004

Verificar o adaptador da comunicação
fieldbus.

Perda de comunicação com o adaptador
de comunicação de fieldbus.

0005

Verifique o estado da comunicação de
fieldbus.

A comunicaçãocíclicaentreoacionamen-
to e o módulo adaptador de fieldbus B

Comunicação
FBA B

7520

Ver a documentação da interface de
fieldbus.

ou entre o PLC e omódulo adaptador de
fieldbus B foi perdida.

Verificar os ajustes dos grupos de parâ-
metros 50 Adaptador fieldbus (FBA).
Verificar as ligações do cabo.
Verifique se o mestre consegue comuni-
car.

Verificar as ligações de comunicação en-
tre o adaptador e o acionamento.

Problema de comunicação entre o adap-
tador e o acionamento.

0002

Atualizar os parâmetros apenas quando
necessário para evitar a perda de comu-
nicação.

Problema de comunicação entre o adap-
tador e oPLCouparâmetros atualizados
usandooparâmetro 51.27 FBAAatualizar
par enquanto o PLC estava a comunicar
com o adaptador.

0004

Verificar o adaptador da comunicação
fieldbus.

Perda de comunicação com o adaptador
de comunicação de fieldbus.

0005

Verificaroestadodosoutrosconversores
(grupo de parâmetros 6 Palav controlo e
estado).

Perdada comunicaçãoDDCS (fibraótica)
entre os conversores (por exemplo, a
unidade inversora e a unidadede alimen-
tação).

INU-LSU Perda
com

7580

Verificar os ajustes dogrupode parâme-
tros 60 Comunicação DDCS. Verificar os
ajustes correspondentes no programa
de controlo do outro conversor.
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Verificar as ligaçõesdo cabo. Senecessá-
rio, substituir os cabos.

Verificar o estado do controlador. Ver a
documentação do controlador.

A comunicação DDCS (fibra ótica) entre
o acionamento e o controlador externo
foi perdida.

Perda comun
control DDCS

7581

Verificar os ajustes dogrupode parâme-
tros 60 Comunicação DDCS.
Verificar as ligaçõesdo cabo. Senecessá-
rio, substituir os cabos.

VejaA7CBPerdacomunM/F(página599).A comunicaçãomestre/seguidor foi per-
dida.

M/FPerdacom7582

O código auxiliar especifica o código de
falha original no programa de controlo

A unidade de alimentação (ou outro con-
versor) ligado à unidade inversora gerou
uma falha.

Falhaunid lado
linha.

7583

da unidade de alimentação. Consulte a
secçãoCódigos auxiliares para falhas do
conversor do lado da linha (página 612).

Confirmarseacomunicaçãocomaunida-
de de alimentação foi ativada por 95.20
Opções HW palavra 1.

A unidade de alimentação não estava
pronta (ie. não foi possível fechar o con-
tator/disjuntor principal) dentro do
tempo esperado.

Falha carrega-
mento LSU

7584

Verificar os ajustes do parâmetro 94.10
Tempo de carga máx LSU.
Verificar se a unidade de alimentação
está ativada, permitiu o arranque e pode
ser controladapelaunidade inversora (ex.
não emmodo de controlo local).

Veja A8BF Subcarga ULC (página 602).O sinal selecionado caiu abaixo da curva
de subcarga do utilizador.

Subcarga ULC8001

Veja A8BE Sobrecarga ULC (página 602).O sinal selecionado excedeu a curva de
sobrecarga do utilizador.

Sobrecarga
ULC

8002

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXX
XYZZ). “X” especifica a localização da en-

Um sinal analógico está fora dos limites
especificados para a entrada analógica.

Supervisão AI80A0

trada (0: Unidade de controlo, 1:Módulo
de extensão de E/S 1, 2:Módulo de ex-
tensão de E/S 2, 3:Módulo de extensão
deE/S3). “ZZ” especifica o limite (01:EA1
abaixo domínimo, 02: EA1 acima domá-
ximo, 03: EA2 abaixo domínimo, 04: EA2
acima do máximo).
Verificar o nível do sinal da entrada
analógica.
Verificar a cablagem ligada à entrada.
Verificar os limites mínimo e máximo da
entrada no grupo de parâmetros 12 AI
Standard.

Verificar a fonte da falha (parâmetro 32.7
Sinal supervisão 1).

Falha gerada pela função de supervisão
de sinal 1.

Supervisão de
sinal

80B0

Verificar a fonteda falha (parâmetro32.17
Sinal supervisão 2).

Falha gerada pela função de supervisão
de sinal 2.

Supervisão si-
nal 2

80B1

Verificar a fonte da falha (parâmetro
32.27 Sinal supervisão 3).

Falha gerada pela função de supervisão
de sinal 3.

Supervisão si-
nal 3

80B2

Verificar o dispositivo externo.Falha no dispositivo externo 1.Falha externa 19081
Verificar os ajustes do parâmetro 31.1
Fonte evento externo 1.

Verificar o dispositivo externo.Falha no dispositivo externo 2.Falha externa 29082
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Verificar os ajustes do parâmetro 31.3
Fonte 2 evento ext.

Verificar o dispositivo externo.Falha no dispositivo externo 3.Falha externa 39083
Verificar os ajustes do parâmetro 31.5
Fonte evento externo 3.

Verificar o dispositivo externo.Falha no dispositivo externo 4.Falha externa49084
Verificar os ajustes do parâmetro 31.7
Fonte evento externo 4.

Verificar o dispositivo externo.Falha no dispositivo externo 5.Falha externa 59085
Verificar os ajustes do parâmetro 31.9
Fonte evento externo 5.

Aviso informativo. (Ver oparâmetro99.13
Pedido ID Run.)

O offset atual e a calibração da medição
deganhoocorreránoarranque seguinte.

Calibração de
corrente

A2A1

Verificar se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitórios no cabodomotor.

Oacionamentodetetouumdesequilíbrio
da carga normalmente devido a uma fa-
lha à terra nomotorounocabodomotor.

Fuga à terraA2B3

Verificar se não existe uma falha à terra
nos cabos domotor ou nomotormedin-
do as resistências de isolamento domo-
tor e do cabo do motor.
Tentar operar o motor emmodo de con-
troloescalar, sepermitido. (Veroparâme-
tro 99.4 Modo controlo motor.)
Se não for detetada uma falha à terra,
contactar o representante local da ABB.

Verificar se existem erros de cablagem
no motor e no cabo do motor.

Curto circuito nomotor ou no(s) cabo(s)
do motor.

Curto-circuitoA2B4

Verificar se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitórios no cabodomotor.

Verificar o cabo do motor.Temperatura da união IGBT excessiva.
Este aviso protege o(s) IGBT(s) e pode

Sobrecarga
IGBT

A2BA
Verifique as condições ambiente.
Verifique o fluxo de ar e a ventoinha.ser ativadopor umcurto circuito no cabo

do motor. Verifiqueaacumulaçãodepónas lâminas
do dissipador de calor.
Verifiqueapotênciadomotor emrelação
à potência do conversor.

Verificar o ajuste da tensão alimentação
(parâmetro 95.1 Tensão alimentação).

Tensão intermédia do circuito CC muito
elevada (quando o acionamento é para-
do).

Sobretensão
lig CC

A3A1

Notar que o ajuste errado do parâmetro
pode fazer com que omotor rode incon-
trolavelmente, ou pode sobrecarregar o
chopper de travagem ou a resistência.
Verifique a tensão de alimentação.
Se o problema persistir, contactar o re-
presentante local da ABB.

Verificar o ajuste da tensão alimentação
(parâmetro 95.1 Tensão alimentação).

Tensão intermédia do circuito CC muito
baixa (quando o acionamento é parado).

Subtensão li-
gação CC

A3A2

Notar que o ajuste errado do parâmetro
pode fazer com que omotor rode incon-
trolavelmente, ou pode sobrecarregar o
chopper de travagem ou a resistência.
Verifique a tensão de alimentação.
Se o problema persistir, contactar o re-
presentante local da ABB.
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Verificar o ajuste da tensão alimentação
(parâmetro 95.1 Tensão alimentação).

A tensão do circuito CC intermédio não
atingiu ainda o nível de operação.

CCnãocarrega-
do

A3AA

Notar que o ajuste errado do parâmetro
pode fazer com que omotor rode incon-
trolavelmente, ou pode sobrecarregar o
chopper de travagem ou a resistência.
Verifique a tensão de alimentação.
Se o problema persistir, contactar o re-
presentante local da ABB.

Verificar o ajuste dos parâmetros 35.61
and 35.62.

O cálculo da temperatura do cabo do
motor excedeu o limite de aviso.

Sobrecarga ca-
bo do motor

A480

Verificar odimensionamentodo cabodo
motor relativamente à carga requerida.

Verificar o códigoauxiliar (formato0XYY
ZZZZ).

Problemacomamediçãoda temperatura
do motor.

Aj inc sensor
temp

A490

“X” identifica a função demonitorização
da temperatura afetada (1 = parâmetro
35.11, 2 = parâmetro 35.21).
“YY” indica a fonte de temperatura sele-
cionada, ie. O ajuste do parâmetro de
seleção em hexadecimais.
“ZZZZ” indicaoproblema (ver açõespara
cada código abaixo).

Verificar os parâmetros 35.11/35.21 con-
tra 91.21/91.24.

Tipo de sensor incompatível.0001

Verificar os parâmetros
35.11…35.14/35.21…35.24 (e 91.21/91.24

Limite abaixo da temperatura.0002

seo sensor estiver ligadoauma interface
de codificador). Verifique o sensor e a
sua cablagem.
Verificar os parâmetros
35.11…35.14/35.21…35.24 (e 91.21/91.24

Curto-circuito.0003

seo sensor estiver ligadoauma interface
de codificador). Verifique o sensor e a
sua cablagem.
Verificar os parâmetros
35.11…35.14/35.21…35.24 (e 91.21/91.24

Circuito aberto.0004

seo sensor estiver ligadoauma interface
de codificador). Verifique o sensor e a
sua cablagem.

Verificar o valor do parâmetro 35.2 Tem-
peratura medida 1.

A medição da temperatura 1 excedeu o
limite de aviso.

Temperatura
externa 1

A491

Verificar a refrigeração domotor (ou ou-
troequipamentocuja temperaturaesteja
a ser medida).
Verificar o valor doparâmetro 35.13 Limi-
te aviso temperatura 1.

Verificar o valor do parâmetro 35.3 Tem-
peratura medida 2.

A medição da temperatura 2 excedeu o
limite de aviso.

Temperatura
externa 2

A492

Verificar a refrigeração domotor (ou ou-
troequipamentocuja temperaturaesteja
a ser medida).
Verificar o valor doparâmetro 35.23 Limi-
te aviso temperatura 2.

Verificar o arrefecimento do motor.Omódulo de proteção termístor instala-
dona ranhura 1 indica sobretemperatura.

Temperatura
motor 1

A497
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Verificar a carga do motor e as especifi-
cações do conversor.
Verificar a cablagemdosensorde tempe-
ratura. Reparar a cablagem, se necessá-
rio.
Medir a resistência do sensor.
Substituir o sensor se avariado.

Verificar o arrefecimento do motor.Omódulo de proteção termístor instala-
dona ranhura2 indica sobretemperatura.

Temperatura
motor 2

A498
Verificar a carga do motor e as especifi-
cações do conversor.
Verificar a cablagemdosensorde tempe-
ratura. Reparar a cablagem, se necessá-
rio.
Medir a resistência do sensor.
Substituir o sensor se avariado.

Verificar o arrefecimento do motor.Omódulo de proteção termístor instala-
dona ranhura3 indica sobretemperatura.

Temperatura
motor 3

A499
Verificar a carga do motor e as especifi-
cações do conversor.
Verificar a cablagemdosensorde tempe-
ratura. Reparar a cablagem, se necessá-
rio.
Medir a resistência do sensor.
Substituir o sensor se avariado.

Verificar o código auxiliar. Ver abaixo as
ações para cada código.

A temperatura da unidade de controlo é
excessiva.

Temp carta de
controlo

A4A0

Verifique as condições ambiente.Temperatura acima do limite de aviso.–
Verifique o fluxo de ar e a ventoinha.
Verifiqueaacumulaçãodepónas lâminas
do dissipador de calor.
Contactar um representante da ABB so-
bre a substituição da unidade de contro-
lo.

Termístor avariado.1

Verificar a temperatura ambiente. Se ex-
ceder os 40 °C (104 °F), verificar se a cor-

A temperatura do módulo conversor é
excessiva.

RefrigeraçãoA4A9

rente de carga não excede a capacidade
de desclassificação de carga do aciona-
mento. Ver o manual de hardware apro-
priado.
Verificar o fluxo de ar de refrigeração do
módulodeacionamentoeofuncionamen-
to da ventoinha.
Verifique se no interior do armário e do
dissipador do módulo conversor existe
pó. Limpe sempre que necessário.

Verifique as condições ambiente.A temperatura da unidade de potência é
excessiva.

Excessotempe-
ratura

A4B0
Verifique o fluxo de ar e a ventoinha.
Verificar o ajuste de 31.36 Bypass falha
vent aux (se presente).
Verifiqueaacumulaçãodepónas lâminas
do dissipador de calor.
Verifiqueapotênciadomotor emrelação
à potência do conversor.
Veja A5EA Medição temperatura circui-
to (página 589).
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Verificar a cablagem do motor.Diferença de temperatura elevada entre
os IGBTs de diferentes fases.

Diference ex-
cesso de tem-
peratura

A4B1
Verifique a refrigeração do(s) módulo(s)
de acionamento.
Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXY
YYZZ). “XXX” indica a fonte da diferença
(0:Módulo individual, diferença entre os
IGBTs de fase, 1:módulos ligados em
paralelo, diferençamínimo-máximoentre
todos os IGBTs de todos osmódulos ). 2:
módulos ligados em paralelo, diferença
mínimo-máximo entre placas de alimen-
taçãodepotência auxiliar). Commódulos
ligados em paralelo, “Y YY” especifica
através de qual canal da unidade de con-
troloBCU foimedida a temperaturamais
alta. “ZZ” especifica a fase (0:módulo
individual, 1: Fase-U [ligação paralela], 2:
Fase-V [ligação paralela], 3: Fase-W [li-
gação paralela].

Verifique as condições ambiente.A temperatura IGBT do acionamento é
excessiva.

Temperatura
IGBT

A4F6
Verifique o fluxo de ar e a ventoinha.
Verifiqueaacumulaçãodepónas lâminas
do dissipador de calor.
Verifiqueapotênciadomotor emrelação
à potência do conversor.

Verifique as ligações entre a unidade de
controlo do acionamento e a unidade de
potência.

Erros de comunicação detetados entre a
unidade de controlo do acionamento e a
unidade de potência.

Comunicação
PU

A580

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXY
YYZZ).Commódulos ligadosemparalelo,
“Y YY” especifica o canal da unidade de
controlo BCU afetada (0: difusão). “ZZ”
especifica o código do erro (8: Erros de
transmissão no link PSL [veja "XXX"], 9:
O transmissor FIFO atingiu o limite de
aviso). “XXX” especifica adireçãodoerro
de transmissão eo códigode avisodeta-
lhado (0: Rx/erro de comunicação, 1:
Tx/erro símbolo Reed Solomon, 2:
Tx/sem erro de sincronização, 3: Tx/fa-
lhas descodificador Reed Solomon, 4:
Tx/erros codificação Manchester).
Ler o registo de dados da PSL2. No Drive
Composer pro, verificar o carimbo de
tempoda falhadoA580.Carregaro regis-
to com a mesma data e hora. Quando o
ficheiro abrir, clicar em "Mostrar registo
de falhas".
Verificar o hardware da unidade de
potência.

Verificar o ajuste do parâmetro 95.20
Opções HW palavra 1, bit 14.

Feedback ventoinha de refrigeração em
falta.

VentoinhaA581

Verificar o código de auxiliar para identi-
ficar a ventoinha. Código 0 indica a ven-
toinhaprincipal 1.Outroscódigos (forma-
to XYZ): “X” especifica código de estado
(1: ID run, 2:normal). “Y” especifica o índi-
ce do módulo inversor ligado a BCU
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(0…n, sempre0paraunidadesdecontro-
lo ZCU). “Z” especifica o índiceda ventoi-
nha (1:Ventoinhaprincipal 1,2:Ventoinha
principal 2, 3: Ventoinha principal 3).
Denotarqueosmódulos sãocodificados
a partir do 0. Por exemplo, o código 101
significa que a ventoinha principal 1 do
módulo 1 (ligada ao canal V1T/V1R) BCU
sofreu uma falha durante o seu ID run.
Verificar a operação da ventoinha e a li-
gação.
Substituir a ventoinha avariada.

O código auxiliar identifica a ventoinha
(1:Ventoinha auxiliar 1, 2:Ventoinha auxi-
liar 2).

Uma ventoinha de refrigeração auxiliar
(ligada aos conectores da ventoinha na
unidadede controlo) está presaoudesli-
gada.

O ventilador
auxiliar não
estáfuncionan-
do

A582

Verificar se a seleção da supervisão da
ventoinha auxiliar no parâmetro 95.21
Palavra 2 opções HWcorresponde ao
hardware.
Verificar se a tampa frontal do módulo
deacionamentoestáno lugar eapertada.
Verifique a(s) ligação(ões) da(s) ventoi-
nha(s) auxiliar(es).
Substituir a ventoinha avariada.

Verificar as ligações do circuito de segu-
rança. Para mais informações, consultar

A funçãodeBinário seguro off está ativa,
i.e. o(s) sinal(ais) do circuito de segu-

Binário seguro
off

A5A0

o manual de hardware apropriado dorança ligado(s) ao conector XSTO foi
perdido. acionamentoeadescriçãodoparâmetro

31.22 Indic STO func/parar (página 346).

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXY
YYZZ). “Y YY” especifica através de qual

Problemacomamediçãoda temperatura
interna do acionamento.

Temperatura
circuito deme-
dição

A5EA

canal da unidade de controlo BCU que a
falha foi recebida (“000” comumaunida-
de de controlo ZCU).
“ZZ” especifica a localização:
Comoprogramade controlo versão 2.8x
e posterior: 1: IGBT fase-U, 2: IGBT fase-
V, 3: IGBT fase-W,4:Carta depotência de
alimentação, 5: Unidade de alimentação
carta xINT, 6: Chopper de travagem, 7:
Entradadear (TEMP3, X10),8: filtrodu/dt
(TEMP2, X7),9:TEMP1 (X6)Dissipador de
calor da fontedealimentaçãonomódulo
ACS880-x04LC frame R7i.
Com a versão do programa de controlo
até e incluindo 2.7x: 1: IGBT fase-U, 2:
IGBT fase-V, 3: IGBT fase-W, 4: Carta INT
unidade de potência, 5: Chopper de tra-
vagem, 6: Entrada de ar, 7: Carta alimen-
tação de potência, 8: filtro du/dt, FAh:
Temp ent ar.

Contactar o representante local da ABB.Falha de alimentação da unidade de
potência.

Falha potência
carta PU

A5EB

Verifique as ligações entre a unidade de
controlo do acionamento e a unidade de
potência.

Erros de comunicação detetados entre a
unidade de controlo do acionamento e a
unidade de potência.

Comunicação
interna PU

A5EC
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Contactar o representante local da ABB.Problema com circuito de medição da
unidadedepotência (conversoranalógico
para digital).

Medição circui-
to ADC

A5ED

Contactar o representante local da ABB.Problema commedição de corrente ou
tensão da unidade de potência.

Circuito me-
dição DFF

A5EE

Contactar o representante local da ABB.O feedback do estadodas fases de saída
não equivale aos sinais de controlo.

Feedbackesta-
do PU

A5EF

Aviso informativo. Aguardar até o carre-
gamento terminar antes de iniciar a uni-
dade inversora.

Carregamento em progresso.Feedbackcarre-
gamento

A5F0

O carregamento com o controlador ma-
nual do interruptor com fusível (xSFC)
deve estar terminado em dois minutos.
Depois disso, o aviso informa que a re-
sistência de carregamento ainda está li-
gada.

Aviso informativo.Ocontrolodomotoradequadoà frequên-
ciade saídapedidanãopodeser atingido

Frequência de
comutação

A5F3

devido à limitação da frequência de co-
mutação (ex. pelo parâmetro 95.15).

abaixodosolici-
tado

Substituir abateriadaunidadedecontro-
lo.

A bateria da unidade de controlo está
fraca.

Bateria da uni-
dadedecontro-
le

A5F4

Este aviso pode ser suprimido usando o
parâmetro 31.40.

Evitar forçar gravações de parâmetros
desnecessárias pelo parâmetro 96.7 ou

Amemória flash (naunidadedememória)
foi apagada muito frequentemente,

Veloc apagar
flash excedida

A682

escritas de parâmetros cíclicas (tais co-comprometendo o tempo de vida da
memória. mo disparos de diários de utilizador

através de parâmetros).
Verificar o códigoauxiliar (formatoXXYY
ZZZZ). “X” especifica a fonte do aviso (1:
supervisão eliminação flash genérica).
“ZZZ” especifica o número do subsetor
flash que gerou o aviso.

Verificar o código auxiliar. Ver abaixo as
ações para cada código.

Ocorreu um erro na gravação de dados
para a unidade de potência.

Guardar dados
p/unid pot

A683

Regular a potência para o acionamento.
Se a unidade de controlo for alimentada

Um erro está a impedir a gravação de
iniciar.

0, 1

externamente, reiniciar tambémaunida-
dedecontrolo (usandooparâmetro96.8
Reinicio carta de control) ou regulando a
potência. Seoproblemapersistir, contac-
tar o representante local da ABB.
Regular a potência para o acionamento.
Se a unidade de controlo for alimentada

Erro de escrita.2

externamente, reiniciar tambémaunida-
dedecontrolo (usandooparâmetro96.8
Reinicio carta de control) ou regulando a
potência. Seoproblemapersistir, contac-
tar o representante local da ABB.

Verificar o código auxiliar. Ver abaixo as
ações para cada código.

Erro relacionado com o cartão SD usado
para guardar dados (apenas unidade de
controlo (BCU).

Cartão SDA684
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Inserir umcartãoSD regravável compatí-
vel na ranhura para cartões SD da unida-
de de controlo BCU.

Sem cartão SD.0

Inserir umcartãoSD regravável compatí-
vel na ranhura para cartões SD da unida-
de de controlo BCU.

Cartão SD protegido contra gravação1

Inserir umcartãoSD regravável compatí-
vel na ranhura para cartões SD da unida-
de de controlo BCU.

Cartão SD ilegível.2

Inserir umcartãoSD regravável compatí-
vel na ranhura para cartões SD da unida-
de de controlo BCU.

Inicialização do cartão SD falhou.3

Verifique a tensão de alimentação.Poupançapor falha de energia solicitada
frequentemente. Por causa intervalo de

Aguardar falha
potência

A685

memorização limitado, alguns dos pedi-
dos não acionam a salvaguarda e os da-
dos de falha de energia podem perder-
se. Isto pode dever-se a uma oscilação
da tensão CC.

Verificar se todas as somas de controlo
aprovadas necessárias (referência)

O parâmetro da soma de verificação cal-
culadonãocorrespondeaqualquer soma
de verificação de referência ativada.

Dispar soma
controlo

A686

(96.56…96.59) estão ativas em96.55 Pa-
lavra controlo soma de controlo.
Verificar a configuraçãodosparâmetros.
Usando 96.55 Palavra controlo soma de
controlo, ativar um parâmetro da soma
de controlo e copiar a soma de controlo
atual para esse parâmetro.

Contactar o representante ABB para
configuração do recurso ou desativar o
mesmo em 96.54 Ação soma controlo.

Foidefinidaumaaçãoparauma incompa-
tibilidade da soma de controlo do parâ-
metromaso recursonão foi configurado.

Config soma
de controlo

A687

Ver Drive customizer PC tool user’s ma-
nual (3AUA0000104167 [English]).

Demasiados dados na tabela de mapea-
mento de parâmetros criada no Drive
customizer.

Configuração
mapa parâme-
tro

A688

Verifique escala e formatodoparâmetro.
na tabelademapeamentodeparâmetros.

Valor do parâmetro saturado ex. pela es-
calaespecificadanatabelademapeamen-

Corte valor do
parâmetroma-
peado

A689

Ver Drive customizer PC tool user’s ma-
nual (3AUA0000104167 [English]).

to deparâmetros (criada emDrive custo-
mizer).

Verificar o código auxiliar. Ver abaixo as
ações para cada código.

Osparâmetrosdomotorestãoajustados
incorretamente.
O acionamento não está dimensionado
corretamente.

Valor nominal
do motor

A6A4

Verificar as configurações dos parâme-
tros de configuração do motor nos gru-
pos 98 e 99.

A frequência de deslizamento é muito
baixa.

1

Verifiqueseoconversorestácorretamen-
te dimensionado para o motor.
Verificar as configurações dos parâme-
tros de configuração do motor nos gru-
pos 98 e 99.

As velocidades síncronasenominaisdife-
rem demasiado.

2

Verifiqueseoconversorestácorretamen-
te dimensionado para o motor.
Verificar as configurações dos parâme-
tros de configuração do motor nos gru-
pos 98 e 99.

A velocidade nominal é mais alta do que
a velocidade síncrona com1par depolos.

3
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Verifiqueseoconversorestácorretamen-
te dimensionado para o motor.
Verificar as configurações dos parâme-
tros de configuração do motor nos gru-
pos 98 e 99.

A corrente nominal está fora dos limites.4

Verifiqueseoconversorestácorretamen-
te dimensionado para o motor.
Verificar as configurações dos parâme-
tros de configuração do motor nos gru-
pos 98 e 99.

A tensão nominal está fora dos limites.5

Verifiqueseoconversorestácorretamen-
te dimensionado para o motor.
Verificar as configurações dos parâme-
tros de configuração do motor nos gru-
pos 98 e 99.

A potência nominal mecânica é superior
à potência ativa elétrica.

6

Verifiqueseoconversorestácorretamen-
te dimensionado para o motor.
Verificar as configurações dos parâme-
tros de configuração do motor nos gru-
pos 98 e 99.

A potência aparente não é consistente
com a velocidade e com o binário nomi-
nal.

7

Verifiqueseoconversorestácorretamen-
te dimensionado para o motor.

Verifique se todos os parâmetros reque-
ridos no grupo 99 foram ajustados.

Os parâmetros no grupo 99 não foram
definidos.

Sem dados do
motor

A6A5

Nota: É normal para este aviso aparecer
durante o arranque e continuar até que
os dados do motor sejam introduzidos.

Ajustar a tensãoalimentaçãonoparâme-
tro 95.1 Tensão alimentação.

A tensãode alimentaçãonão foi definidaCateg tensão
não selec

A6A6

Fechar obloqueio doutilizador inserindo
umapassword inválidanoparâmetro96.2

O bloqueio do utilizador está aberto, ex.
os parâmetros de configuração do blo-

Bloqueio do
usuário aberto

A6B0

Password. Consulte a secção Bloqueio
do utilizador (página 104).

queio doutilizador 96.100…96.102 estão
abertos.

Confirmar a nova password digitando a
mesmapasswordem96.101. Para cance-

Foi inserida uma nova password no
parâmetro 96.100 mas ainda não foi
confirmada em 96.101.

Password do
utilizador não
confirmada

A6B1

lar, feche o bloqueio do utilizador sem
confirmar o novo código. Consulte a
secçãoBloqueiodoutilizador (página104).

Verificar a programação PLC.O acionamento não tem uma funcionali-
dadepedidapor umPLC, ou a funcionali-
dade requerida não foi ativada.

Conflito parâ-
metro FBA A

A6D1
Verificar os ajustes dos grupos de parâ-
metros 50 Adaptador fieldbus (FBA) e 51
FBA A ajustes.

Verificar a programação PLC.O acionamento não tem uma funcionali-
dadepedidapor umPLC, ou a funcionali-
dade requerida não foi ativada.

Conflito parâ-
metro FBA B

A6D2
Verificar os ajustes dos grupos de parâ-
metros 50Adaptador fieldbus (FBA) e 54
FBA B ajustes.

Verifique os parâmetros de seleção da
fonte de referência.

Umafontede referênciaestá ligadasimul-
taneamente amúltiplosparâmetros com
unidades diferentes.

Parametri-
zação fonte re-
ferência

A6DA

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXYY
00ZZ). "XX" e "YY" especificam os dois
conjuntos de parâmetros aos quais a
fonte foi ligada (01 = cadeira ref veloc
[22.11, 22.12, 22.15, 22.17], 02 =cadeia ref
frequência [28.11, 28.12], 03 = cadeia ref
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binário [26.11, 26.12, 26.16], 04 =outros
parâm relac c/binário [26.25, 30.21, 30.22,
44.9], 05 = parâm processo de ctrl PID
[40.16, 40.17, 40.50, 41.16, 41.17, 41.50]).
“ZZ” indica a fonte de referência em
conflito (01…0E = índice no grupo de
parâmetro 3, 33 = controlo processo PID,
3D = potenciómetro do motor, 65 = EA1,
66 = EA2, 6F = entrada de frequência).

Verificar o código auxiliar. O código
identifica a entrada analógica cujos
ajustes estão em conflito.

Oajustedecorrente/tensãodohardware
deumaentradaanalógicanãocorrespon-
de aos ajustes do parâmetro.

Parametri-
zação AI

A6E5

Ajustar a configuração do hardware (na
unidadede controlodoacionamento) ou
o parâmetro 12.15/12.25.

Nota:Reiniciar a carta de controlo (regu-
landoapotênciaouatravésdoparâmetro
96.8 Reinicio carta de control) para vali-
dar alterações nos ajustes do hardware.

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXX
ZZZZ). “ZZZZ” indica o problema (ver
ações para cada código abaixo).

Erro de configuração da curva de carga
do utilizador.

Configuração
ULC

A6E6

Verificar se cada ponto de velocidade
(parâmetros 37.11…37.15) tem um valor
superior ao ponto anterior.

Pontos de velocidade inconsistentes.0000

Verificar se cada ponto de frequência
(parâmetros (37.16…37.20) temumvalor
superior ao ponto anterior.

Pontos de frequência inconsistentes.0001

Verificar se cada ponto de sobrecarga
(37.31…37.35) tem um valor superior ao

Ponto de subcarga acima do ponto de
sobrecarga.

0002

ponto de subcarga correspondente
(37.21…37.25).
Verificar se cada ponto de sobrecarga
(37.31…37.35) tem um valor superior ao

Pontode sobrecarga abaixodopontode
subcarga.

0003

ponto de subcarga correspondente
(37.21…37.25).

Verifique a carga domotor e as especifi-
cações do conversor.

O motor funciona na zona de bloqueio
devido a, por ex: carga excessiva ou
potência insuficiente do motor.

Bloqueio do
motor

A780

Verificar os parâmetros da função de fa-
lha.

Verificar a ventoinha externa (ou outro
equipamento controlado) pela lógica.

Não foi recebido feedback da ventoinha
externa.

Ventiladormo-
tor

A781

Verificar o ajuste dos parâmetros
35.100… 35.106.

Temperatura
FEN

A782 Verificar seosajustesdosparâmetro
35.11 Fonte supervisão 1 /35.21 Fonte
supervisão 2 correspondem à insta-

·Erro na medição de temperatura
quando o sensor de temperatura
(KTY ou PTC) ligado à interface de
codificador FEN-xx é usado.

·
laçãoefetivada interfacedocodifica-
dor.
Verificar o ajuste dos parâmetros
91.21 e 91.24. Verificar se o módulo
correspondente está ativado nos
parâmetros 91.11…91.14. Usar o
parâmetro 91.10 Atual par codifica-
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dor para validar alterações nos ajus-
tes.

O FEN-01 não suporta a medição de
temperatura com o sensor KTY. Use

·Erro na medição de temperatura
quandoosensorKTY ligadoà interfa-
ce de codificador FEN-01 é usado.

·
o sensor PTC ou outromódulo de in-
terface de codificador.

Verificar se omotor está emsobrecarga.A temperatura do motor está muito ele-
vada.

Sobrecarga do
motor

A783
Ajustar os parâmetros usados para a
função de sobrecarga do motor
35.51…35.53) e 35.55…35.56.

Verificar se foi ligada uma resistência de
travagem.

Resistência de travagemavariadaounão
ligada.

Resistência
trav

A791

Verificar a condição da resistência de
travagem.

Parar oacionamento.Deixar a resistência
arrefecer.

A temperatura da resistência de trava-
gem excedeu o limite de falha definido

Excesso temp
RT

A793

Verificar os ajustes da função de pro-
teção de sobrecarga da resistência (gru-
podeparâmetros43Chopper travagem).

pelo parâmetro 43.12 Limite aviso resist
travagem.

Verificar o ajuste do limite de falha,
parâmetro43.12 Limite aviso resist trava-
gem.
Verificar sea resistência foi corretamente
dimensionada.
Verificar se o ciclo de travagem cumpre
aos limites permitidos.

Um ou mais dos ajustes dos dados da
resistência (parâmetros43.8…43.10)está
incorreto.

Osdadosda resistênciade travagemnão
foram fornecidos.

Dados BRA794

O parâmetro é especificado pelo código
auxiliar.

Verificar o valor de 43.10.Valor de resistência muito baixo.0000 0001
Verificar o valor de 43.8.Constantedetempotérmiconãoapresen-

tada.
0000 0002

Verificar o valor de 43.9.Potência contínua máxima não apresen-
tada.

0000 0003

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXYY
ZZZZ). “XX” especifica o número do mó-

A configuração do feedback de velocida-
de foi alterada.

Config incfeed-
back vel

A797

dulo interface de codificador (01:
91.11/91.12,02: 91.13/91.14 “YY” especifi-
ca o codificador (01:92ConfCodificador
1, 02: 93 Config Codificador 2). “ZZZZ”
indica o problema (ver ações para cada
código abaixo).

Verificar a localização do módulo (91.12
ou 91.14).

Adaptador não encontrada na ranhura
especificada.

0001

Verificar o tipodemódulo (91.11 ou 91.13)
contra o estado (91.2 ou 91.3).

O tipo de módulo de interface detetado
nãocorrespondeaoajustedoparâmetro.

0002

Contactar o representante local da ABB.Versão lógica muito antiga.0003
Contactar o representante local da ABB.Versão de software muito antiga.0004
Verificar o tipodemódulo (91.11 ou 91.13)
contra o tipo do codificador (92.1 ou
93.1).

Tipo de codificador incompatível com o
tipo de módulo.

0006
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Verificar a localização do módulo (91.12
ou 91.14).

Adaptador não configurado.0007

Usar o parâmetro 91.10 Atual par codifi-
cadorpara validar alteraçõesnosajustes.

A configuração do feedback de velocida-
de foi alterada.

0008

Configurar o codificador no grupo 92
ConfCodificador 1 ou93ConfigCodifica-
dor 2.

Nenhum codificador configurado para o
módulo codificador.

0009

Verificar a seleção de entrada (91.31 ou
91.41).

Entrada de emulação não existente.000A

Verificar a seleção da entrada (91.31 ou
91.41), o tipo de módulo de interface e o
tipo de codificador.

Echonãosuportadapela entrada selecio-
nada (por exemplo, descodificador ou
codificador absoluto).

000B

Verificar a seleção da entrada (91.31 ou
91.41) e omododa ligaçãode série (92.30
ou 93.30) os ajustes.

Emulação emmodo contínuo não supor-
tada.

000C

Verificar se o codificador está seleciona-
docomofontede feedbacknoparâmetro
90.41 ou 90.51

Feedbackdocodificadornãousadocomo
o feedback atual, oumedição do feedba-
ck do motor perdida (e o parâmetro
90.45/90.55 é definido para Aviso).

Perda comun
codif opc

A798

Verificar se omódulo de interface de co-
dificação está inserido corretamente na
ranhura correspondente.
Confirmar se os módulo interface de co-
dificador ou se os conectores da ranhura
não estão danificados. Para identificar o
problema, tente instalar o módulo numa
ranhura diferente.
Se omódulo está instalado num adapta-
dor de extensão FEA-03, verificar as li-
gações de fibra ótica.
Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXX
YYYY). “YYYY” indica o problema (ver
ações para cada código abaixo).

Contactar o representante local da ABB.A respostaparaamensagemdeconfigu-
ração do codificador falhou.

0001

Contactar o representante local da ABB.A resposta para a mensagem de desati-
vaçãodowatchdogdoadaptador falhou.

0002

Contactar o representante local da ABB.A respostapara amensagemdeativação
do watchdog do adaptador falhou.

0003

Contactar o representante local da ABB.A respostaparaamensagemdeconfigu-
ração do adaptador falhou.

0004

Contactar o representante local da ABB.Demasiadasmensagens falhadasem linh
para mensagens de velocidade e de po-
sição.

0005

Contactar o representante local da ABB.Falha driver DDCS.0006

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXYY
YYYY). “XX” especifica o número de mó-

Os tipos demódulos de extensão de E/S
especificados pelos parâmetros não
correspondemà configuração detetada.

Comun I/O Ext
perdida

A799

dulos de extensão de E/S (01: grupo de
parâmetros 14 Módulo extensão I/O 1,
02: 15 Módulo extensão I/O 2 2, 03: 16
Módulo extensão I/O 3).
“YY YYYY” indica o problema (ver ações
para cada código abaixo).

Verificar se omódulo está inserida corre-
tamente na ranhura.

A comunicação com omódulo falhou.00 0001

Verificar se omódulo e o conector da ra-
nhura não estão danificados.
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Tentar instalar omódulo emoutra ranhu-
ra.
Verificar as definições de tipo e de locali-
zação dos módulos (parâmetros
14.1/14.2, 15.1/15.2 ou 16.1/16.2).

Módulo não encontrado.00 0002

Verificar se omódulo está inserida corre-
tamente na ranhura.
Verificar se omódulo e o conector da ra-
nhura não estão danificados.
Tentar instalar omódulo emoutra ranhu-
ra.
Verificar as definições de tipo e de locali-
zação dos módulos (parâmetros
14.1/14.2, 15.1/15.2 ou 16.1/16.2).

A configuração do módulo falhou.00 0003

Verificar se omódulo está inserida corre-
tamente na ranhura.
Verificar se omódulo e o conector da ra-
nhura não estão danificados.
Tentar instalar omódulo emoutra ranhu-
ra.
Verificar as definições de tipo e de locali-
zação dos módulos (parâmetros
14.1/14.2, 15.1/15.2 ou 16.1/16.2).

A configuração do módulo falhou.00 0004

Verificar se omódulo está inserida corre-
tamente na ranhura.
Verificar se omódulo e o conector da ra-
nhura não estão danificados.
Tentar instalar omódulo emoutra ranhu-
ra.

Substituir o chopper de travagem, se ex-
terno. Os acionamentos com choppers

Curto-circuito no IGBT do chopper de
travagem.

Curto-circuito
CT

A79B

de travagem internos devemser devolvi-
dos à ABB.
Verificar se a resistência de travagem
está ligada e não está avariada.

Deixe o chopper arrefecer.A temperatura do IGBT do chopper de
travagem excedeu o limite interno de
aviso.

Excessotempe-
ratura IGBT CT

A79C
Verificar se a temperatura ambiente é
excessiva.
Verificar se existe falha na ventoinha de
refrigeração.
Verificar se existem obstruções no fluxo
de ar.
Verificar o dimensionamento e a refrige-
ração do armário.
Verificar os ajustes da função de pro-
teção de sobrecarga da resistência
(parâmetros 43.6…43.10).
Verificar o valor mínimo de resistência
permitido para a chopper que está a ser
usado.
Verificar se o ciclo de travagem cumpre
aos limites permitidos.
Verificar se a tensão de alimentação de
CA não é excessiva.

Verificar a ligação do travão mecânico.Estado do reconhecimento do travão
mecânicodiferentedoesperadodurante
o fecho do travão.

O fecho do
travãomecâni-
co falhou

A7A1
Verificar os ajustes do travão mecânico
no grupo de parâmetros 44 Controlo
travão mecânico.
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Verificar se o sinal de reconhecimento
corresponde ao estado atual do estado
do travão.

Verificar a ligação do travão mecânico.Estado do reconhecimento do travão
mecânicodiferentedoesperadodurante
a abertura do travão.

Abert trav mec
falhou

A7A2
Verificar os ajustes do travão mecânico
no grupo de parâmetros 44 Controlo
travão mecânico.
Verificar se o sinal de reconhecimento
corresponde ao estado atual do estado
do travão.

Verificar os ajustes do travão mecânico
no grupo de parâmetros 44 Controlo

As condições de abertura do travão
mecâniconãopodemser cumpridas (por

Abert trav mec
n perm

A7A5

travão mecânico (especialmente 44.11
Manter travão fech).

exemplo, o travão foi impedido de abrir
peloparâmetro44.11Manter travão fech).

Verificar se o sinal de reconhecimento
(se usado) corresponde ao estado atual
do estado do travão.

Verificar o códigoauxiliar (formatoXX00
00YY). “XX” especifica o número de mó-

Oajustedecorrente/tensãodohardware
de uma entrada analógica (nummódulo

Parametri-
zaçãoextensão
AI

A7AA

dulos de extensão de E/S (01: grupo de
parâmetros 14 Módulo extensão I/O 1,

deextensãodeE/S)nãocorrespondeaos
ajustes do parâmetro.

02: 15 Módulo extensão I/O 2, 03: 16 Mó-
dulo extensão I/O 3). “YY” especifica a
entrada analógica no módulo.
Por exemplo, no caso do módulo de ex-
tensão de E/S 1, a entrada analógica EA1
(código auxiliar 0100 0000), o ajuste de
corrente/tensãodohardwarenomódulo
é apresentado pelo parâmetro 14.29. O
ajuste do parâmetro correspondente é
14.30. Ajustar ou o ajuste do hardware
no módulo ou o Parâmetro para solucio-
nar a incompatibilidade.

Nota:Reiniciar a carta de controlo (regu-
landoapotênciaouatravésdoparâmetro
96.8 Reinicio carta de control) para vali-
dar alterações nos ajustes do hardware.

Verificar as definições de tipo e de locali-
zação dos módulos (parâmetros 14.1,
14.2, 15.1, 15.2, 16.1 e 16.2).

Os tipos demódulos de extensão de E/S
e as localizações especificadas pelos
parâmetrosnãocorrespondemàconfigu-
ração detetada.

Falha config
extensão I/O

A7AB

Verificarseosmódulosestãocorretamen-
te instalados.
Verificaro códigoauxiliar. ConsultarDrive
application programming manual
(IEC61131-3) (3AUA0000127808 [Inglês]).

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXYY
ZZZZ). “XX” especifica o número do mó-

Não é recebido feedback da velocidade
do motor.

Feedbackveloc
motor

A7B0

dulo interface de codificador (01:
91.11/91.12,02: 91.13/91.14), “YY” especi-
fica o codificador (01: 92 Conf Codifica-
dor 1, 02: 93 Config Codificador 2). “ZZ-
ZZ” indica o problema (ver ações para
cada código abaixo).

Verificar os ajustes da engrenagem do
motor (90.43 e 90.44).

Definição da engrenagem do motor
inválida ou fora dos limites.

0001
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Verificar ajustes do codificador (92 Conf
Codificador 1 or 93 Config Codificador
2).

Codificador não configurado.0002

Usar o parâmetro 91.10 Atual par codifi-
cadorpara validar alteraçõesnosajustes.
Verificar o estado do codificador.O codificador deixou de funcionar.0003
Verificar odeslizamento entre o codifica-
dor e o motor.

Derivação do codificador detetada.0004

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXYY
ZZZZ). “XX” especifica o número do mó-

Não é recebido feedback da velocidade
de carga.

Feedbackveloc
carga

A7B1

dulo interface de codificador (01:
91.11/91.12,02: 91.13/91.14), “YY” especi-
fica o codificador (01: 92 Conf Codifica-
dor 1, 02: 93 Config Codificador 2). “ZZ-
ZZ” indica o problema (ver ações para
cada código abaixo).

Verificar os ajustes da engrenagem de
carga (90.53 e 90.54).

Definição da engrenagem de carga invá-
lida ou fora dos limites.

0001

Verificar os ajustes da alimentação
constante (90.63 e 90.64).

Definição da alimentação constante
inválida ou fora dos limites.

0002

Verificar o estado do codificador.O codificador deixou de funcionar.0003
Verificar odeslizamento entre o codifica-
dor e o motor.

Derivação do codificador detetada.0004

Verifique o estado da comunicação de
fieldbus.

A comunicaçãocíclicaentreoacionamen-
to e o módulo adaptador de fieldbus A

Comunicação
FBA A

A7C1

Ver a documentação da interface de
fieldbus.

ou entre o PLC e omódulo adaptador de
fieldbus A foi perdida.

Verificar os ajustes dogrupode parâme-
tros 50 Adaptador fieldbus (FBA), 51 FBA
A ajustes, 52 FBA A ent dados e 53 FBA A
dados out.
Verificar as ligações do cabo.
Verifique se o mestre consegue comuni-
car.

Verificar as ligações de comunicação en-
tre o adaptador e o acionamento.

Problema de comunicação entre o adap-
tador e o acionamento.

0002

Verificar as ligações de comunicação en-
tre o adaptador e o PLC. Deixar de usar

Problema de comunicação entre o adap-
tador e oPLCouparâmetros atualizados

0004

o parâmetro 51.27 FBA A atualizar par
para atualizar parâmetros.

usandooparâmetro 51.27 FBAAatualizar
par.

Verificar o adaptador da comunicação
fieldbus.

Perda de comunicação com o adaptador
de comunicação de fieldbus.

0005

Contactar o representante local da ABB.Problemas internos desconhecidos.Outrovalor cod
aux

Verifique o estado da comunicação de
fieldbus.

A comunicaçãocíclicaentreoacionamen-
to e o módulo adaptador de fieldbus B

Comunicação
FBA B

A7C2

Ver a documentação da interface de
fieldbus.

ou entre o PLC e omódulo adaptador de
fieldbus B foi perdida.

Verificar os ajustes dos grupos de parâ-
metros 50 Adaptador fieldbus (FBA).
Verificar as ligações do cabo.
Verifique se o mestre consegue comuni-
car.

Verificar as ligações de comunicação en-
tre o adaptador e o acionamento.

Problema de comunicação entre o adap-
tador e o acionamento.

0002
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Verificar as ligações de comunicação en-
tre o adaptador e o PLC. Deixar de usar

Problema de comunicação entre o adap-
tador e oPLCouparâmetros atualizados

0004

o parâmetro 51.27 FBA A atualizar par
para atualizar parâmetros.

usandooparâmetro 51.27 FBAAatualizar
par.

Verificar o adaptador da comunicação
fieldbus.

Perda de comunicação com o adaptador
de comunicação de fieldbus.

0005

Contactar o representante local da ABB.Problemas internos desconhecidos.Outrovalor cod
aux

Verificar o estado do controlador. Ver a
documentação do controlador.

A comunicação DDCS (fibra ótica) entre
o acionamento e o controlador externo
foi perdida.

Perda comun
controlador
DDCS

A7CA

Verificar os ajustes dogrupode parâme-
tros 60 Comunicação DDCS.
Verificar as ligaçõesdo cabo. Senecessá-
rio, substituir os cabos.

Verificar o código auxiliar. O código indi-
ca qual o endereço de nó (definido pelo

A comunicaçãomestre/seguidor foi per-
dida.

Perda comun
M/F

A7CB

parâmetro 60.2 em cada acionamento)
na ligação mestre/seguidor é afetado.
Verificar os ajustes dogrupode parâme-
tros 60 Comunicação DDCS.
Nomódulo FDCO (se presente), verificar
seo interruptorda ligaçãoDDCSnãoestá
definido para 0 (OFF).
Verificar as ligaçõesdo cabo. Senecessá-
rio, substituir os cabos.

Verificar o estado do mestre fieldbus
(online/offline/erro etc.).

Perda de comunicação na comunicação
fieldbus (EFB) integrada.

Perda comun
EFB

A7CE

Verificar as ligações de cabo aos conec-
tores XD2D na unidade de controlo.

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXYY
ZZZZ). “XX” especifica o número do mó-

Erro do codificador.CodificadorA7E1

dulo interface de codificador (01:
91.11/91.12,02: 91.13/91.14), “YY” especi-
fica o codificador (01: 92 Conf Codifica-
dor 1, 02: 93 Config Codificador 2). “ZZ-
ZZ” indica o problema (ver ações para
cada código abaixo).

Verificar aordemdocondutor emambas
asextremidadesdocabodocodificador.

Falha do cabo.0001

Verificar a ligação à terra do cabo do co-
dificador.
Se o codificador esteve a trabalhar ante-
riormente, verificar se o codificador, o
caboeomódulo interfacedo codificador
estão danificados.
Ver o parâmetro 92.21 Modo falha cabo
codificador.
Verificar a condição do codificador.Sem sinal de codificador.0002
Contactar o representante local da ABB.Sobrevelocidade.0003
Contactar o representante local da ABB.Sobrefrequência.0004
Contactar o representante local da ABB.Falha do ID run do descodificador.0005
Contactar o representante local da ABB.Falha de sobrecorrente do descodifica-

dor.
0006

Contactar o representante local da ABB.Erro de escala de velocidade.0007

Deteção de falhas 599



O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Contactar o representante local da ABB.Errode comunicação codificador absolu-
to.

0008

Contactar o representante local da ABB.Errode inicializaçãodo codificador abso-
luto.

0009

Contactar o representante local da ABB.Erro de configuração do codificador SSI
absoluto.

000A

Verificar adocumentaçãodocodificador.O codificador reportou um erro interno.000B
Verificar adocumentaçãodocodificador.O codificador reportou um erro da bate-

ria.
000C

Verificar adocumentaçãodocodificador.O codificador comunicou excesso de ve-
locidade ou diminuição da resolução de-
vido a excesso de velocidade.

000D

Verificar adocumentaçãodocodificador.Ocodificador reportouumerrodoconta-
dor de posição.

000E

Verificar adocumentaçãodocodificador.O codificador reportou um erro interno.000F

Verificar a ligaçãoda consola ouda ferra-
menta PC.

A consola deprogramação (ou ferramen-
ta para PC) deixou de comunicar.

Perda painel
controlo

A7EE

Verifiqueo ligador da consola deprogra-
mação.
Verificar se a plataforma de montagem
está a ser usada.
Desligue e volte a ligar a consola de pro-
gramação.

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Aviso gerado por um temporizador de
tempo-func ativo oupor umcontador de
valores.

Chumaceirado
motor

A880

0: 33.13 Fonte horário 1
1: 33.23 Fonte horário 2
4: 33.53 Fonte valor contador 1
5: 33.63 Fonte valor contador 2.

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Avisogeradoporumcontadorde flancos.
Avisos programáveis:
33.35 Sel aviso cont extremo 1

Relé de saídaA881

2: 33.33 Fonte contador flanco 133.45 Sel aviso cont extremo 2
3: 33.43 Fonte cont flanco 2.

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Avisogeradoporumcontadorde flancos.
Avisos programáveis:
33.35 Sel aviso cont extremo 1

Arranques mo-
tor

A882

2: 33.33 Fonte contador flanco 133.45 Sel aviso cont extremo 2
3: 33.43 Fonte cont flanco 2.

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Avisogeradoporumcontadorde flancos.
Avisos programáveis:
33.35 Sel aviso cont extremo 1

ArranquesA883

2: 33.33 Fonte contador flanco 133.45 Sel aviso cont extremo 2
3: 33.43 Fonte cont flanco 2.

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Avisogeradoporumcontadorde flancos.
Avisos programáveis:
33.35 Sel aviso cont extremo 1

Contactorprin-
cipal

A884

2: 33.33 Fonte contador flanco 133.45 Sel aviso cont extremo 2
3: 33.43 Fonte cont flanco 2.

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Avisogeradoporumcontadorde flancos.
Avisos programáveis:
33.35 Sel aviso cont extremo 1

Carga CCA885

2: 33.33 Fonte contador flanco 133.45 Sel aviso cont extremo 2
3: 33.43 Fonte cont flanco 2.
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Verificar a fonte do aviso (parâmetro
33.13 Fonte horário 1).

Aviso gerado pelo temporizador de tem-
po 1

Horário 1A886

Verificar a fonte do aviso (parâmetro
33.23 Fonte horário 2).

Aviso gerado pelo temporizador de tem-
po 2

Horário 2A887

Verificar a fonte do aviso (parâmetro
33.33 Fonte contador flanco 1).

Aviso gerado pelo contador de flanco 1Contador flan-
co 1

A888

Verificar a fonte do aviso (parâmetro
33.43 Fonte cont flanco 2).

Aviso gerado pelo contador de flanco 2Contador flan-
co 2

A889

Verificar a fonte do aviso (parâmetro
33.53 Fonte valor contador 1).

Aviso gerado pelo contador de valor 1Contador valor
1

A88A

Verificar a fonte do aviso (parâmetro
33.63 Fonte valor contador 2).

Aviso gerado pelo contador de valor 2Contador valor
2

A88B

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Aviso gerado por um temporizador de
temp-func.
Avisos programáveis:

Limpezadispo-
sitivo

A88C

0: 33.13 Fonte horário 133.14 Seleção aviso horário 1
1: 33.23 Fonte horário 233.24 Seleção aviso horário 2
10: 5.4 Contador horário vent

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Aviso gerado por um temporizador de
temp-func.
Avisos programáveis:

Condensador
CC

A88D

0: 33.13 Fonte horário 133.14 Seleção aviso horário 1
1: 33.23 Fonte horário 233.24 Seleção aviso horário 2
10: 5.4 Contador horário vent

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Aviso gerado por um temporizador de
temp-func.
Avisos programáveis:

Ventilador
armário

A88E

0: 33.13 Fonte horário 133.14 Seleção aviso horário 1
1: 33.23 Fonte horário 233.24 Seleção aviso horário 2
10: 5.4 Contador horário vent

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Aviso gerado por um temporizador de
temp-func.
Avisos programáveis:

Ventilador de
refrigeração

A88F

0: 33.13 Fonte horário 133.14 Seleção aviso horário 1
1: 33.23 Fonte horário 233.24 Seleção aviso horário 2
10: 5.4 Contador horário vent

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte do aviso que corresponde ao códi-
go:

Aviso gerado por um temporizador de
temp-func.
Avisos programáveis:

Vent refrige-
ração adic

A890

0: 33.13 Fonte horário 133.14 Seleção aviso horário 1
1: 33.23 Fonte horário 233.24 Seleção aviso horário 2
10: 5.4 Contador horário vent

Verificar o códigoauxiliar (formatoXYY).Um sinal analógico está fora dos limites
especificados para a entrada analógica.

Aviso AI Super-
visionado

A8A0
“X” especifica a localização da entrada
(0: EA na unidade de controlo; 1: Módulo
de extensãode E/S 1, etc.), “YY” especifi-
ca a entrada e o limite (01: EA1 abaixo do
mínimo, 02: EA1 acima do máximo, 03:
EA2 abaixo domínimo, 04: EA2 acima do
máximo).
Verificar o nível do sinal da entrada
analógica.
Verificar a cablagem ligada à entrada.
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Verificar os limites mínimo e máximo da
entrada no grupo de parâmetros 12 AI
Standard, 14 Módulo extensão I/O 1, 15
Módulo extensão I/O 2 ou 16 Módulo ex-
tensão I/O 3.

Verificar a fonte aviso (parâmetro 32.7
Sinal supervisão 1).

Aviso gerado pela função de supervisão
de sinal 1.

Supervisão de
sinal

A8B0

Verificar a fonte aviso (parâmetro 32.17
Sinal supervisão 2).

Aviso gerado pela função de supervisão
de sinal 2.

Supervisão si-
nal 2

A8B1

Verificar a fonte aviso (parâmetro 32.27
Sinal supervisão 3).

Aviso gerado pela função de supervisão
de sinal 3.

Supervisão si-
nal 3

A8B2

Verificar se alguma das condições de
operação aumentaram o sinal monitori-

O sinal selecionado excedeu a curva de
sobrecarga do utilizador.

Sobrecarga
ULC

A8BE

zado (por exemplo, a carga do motor se
obinárioou corrente está a sermonitori-
zado).
Verificar a definição da curva de carga
(grupo de parâmetros 37 Curva carga
utilizador).

Verificar se alguma das condições de
operaçãodiminuíramosinalmonitoriza-

O sinal selecionado caiu abaixo da curva
de subcarga do utilizador.

Subcarga ULCA8BF

do (por exemplo, perda de carga se o
binárioou corrente está a sermonitoriza-
do).
Verificar a definição da curva de carga
(grupo de parâmetros 37 Curva carga
utilizador).

Verificar o código auxiliar. O código indi-
ca qual a ventoinha que deve ser substi-
tuída.

Uma ventoinha de refrigeração atingiu o
fim da sua vida útil estimada.
Ser parâmetros 5.41 e 5.42.

Contador vent
serviço

A8C0

0: Ventoinha de refrigeração principal
1: Ventoinha de refrigeração auxiliar
2: Ventoinha de refrigeração auxiliar 2
3: Ventoinha de refrigeração do armário
4: Ventoinha do compartimento PCB
Consultar o manual de hardware do
acionamento sobre as instruções de
substituição das ventoinhas.

Verificar o dispositivo externo.Falha no dispositivo externo 1.Aviso externo 1A981
Verificar os ajustes do parâmetro 31.1
Fonte evento externo 1.

Verificar o dispositivo externo.Falha no dispositivo externo 2.Aviso externo 2A982
Verificar os ajustes do parâmetro 31.3
Fonte 2 evento ext.

Verificar o dispositivo externo.Falha no dispositivo externo 3.Aviso externo3A983
Verificar os ajustes do parâmetro 31.5
Fonte evento externo 3.

Verificar o dispositivo externo.Falha no dispositivo externo 4.Avisoexterno4A984
Verificar os ajustes do parâmetro 31.7
Fonte evento externo 4.

Verificar o dispositivo externo.Falha no dispositivo externo 5.Avisoexterno5A985
Verificar os ajustes do parâmetro 31.9
Fonte evento externo 5.

602 Deteção de falhas



O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Verificaroestadodosoutrosconversores
(parâmetros 6.36 e 6.39 Estado interno
máquina LSU CW).

Perdada comunicaçãoDDCS (fibraótica)
entre os conversores (por exemplo, a
unidade inversora e a unidadede alimen-
tação).

INU-LSU Perda
com

AF80

Verificar os ajustes dogrupode parâme-
tros 60 Comunicação DDCS. Verificar osDe notar que a unidade inversora conti-

nuará a operar com base nas últimas in- ajustes correspondentes no programa
de controlo do outro conversor.formaçõesdeestado recebidasdooutro

conversor. Verificar as ligaçõesdo cabo. Senecessá-
rio, substituir os cabos.

O código auxiliar especifica o código de
aviso original no programa de controlo

A unidade de alimentação (ou outro con-
versor) gerou um aviso.

Aviso unid lado
da linha

AF85

da unidade de alimentação. Consulte a
secçãoCódigos auxiliares para avisos do
conversor do lado da linha (página 609).

Aviso informativo. Ver a secção Controlo
de Processo PID, e parâmetros
40.41…40.48.

O acionamento está a entrar no modo
dormir.

Proc modo PID
dormir

AF8C

Verificar o códigoauxiliar (formatoXXXX
YYYY). “YYYY” indica o problema (ver
ações para cada código abaixo).

A rotina de Auto ajuste do controlador
de velocidade não foi terminada com su-
cesso.

Autoajuste
controlador ve-
locidade

AF90

Repetir o Auto ajuste até o processo ser
terminado com sucesso.

Oacionamento foiparadoantesda rotina
de Auto ajuste ter terminado.

0000

Certificar-se de que os pré-requisitos da
execução do Auto ajuste são cumpridos.

O acionamento foi arrancado mas não
está pronto para seguir o comando.

0001

ConsulteasecçãoAutoajustecontrolador
de velocidade (página 48).
Diminuir o passo de binário (parâmetro
25.38)ouaumentaropassodevelocidade
(25.39).

Não foi possível atingir a referência de
binário requerida antes do acionamento
ter atingido a velocidade máxima.

0002

Aumentar opassodebinário (parâmetro
25.38) ou diminuir o passo de velocidade
(25.39).

Omotor não acelerou/desacelerou até à
velocidade máxima/mínima.

0003

Diminuir o passo de binário (parâmetro
25.38) oupassode velocidade (25.39), ou

Omotor não conseguiu desacelerar com
o binário de Auto ajuste completo.

0004

aumentaros limitesdebinário emfunção
da fonte de limite indicada nos parâme-
tros 30.1 e 30.2.

Aviso informativo. Ver as definições no
grupo de parâmetros 31 Funções falha.

Umafalhavaiser repostaautomaticamen-
te.

Auto-rearmeAFAA

Parag
emergência
(off2)

AFE1 Verificar se é seguro continuar a
operação. Repor a fonte do sinal de
paragem de emergência (tal como
uma botoneira de paragem de

·Oacionamento recebeuumcomando
de paragem de emergência (seleção
modo off2).

·

emergência). Restauraroacionamen-
to.
Se a paragem de emergência foi aci-
dental, verificar a fonte do sinal de
paragem (por exemplo, 21.5 Fonte
parag emergência, ou ou a palavra
de controlo recebida de um sistema
de controlo externo).

Aviso informativo. Depois de parar
numcomandodeparagememrampa

·(Acionamento seguidor numa confi-
guração mestre/seguidor)
Oacionamento recebeuumcomando
de paragem do mestre.

·
(Off 3 ou Off2), o mestre envia um
comando de paragem por inércia de
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10milissegundosparaosseguidores.
AparagemOff2éguardadanodiário
de eventos do seguidor.

Verificar se é seguro continuar a ope-
ração. Repor a fontedo sinal deparagem

Oacionamento recebeu um comando de
paragem de emergência (seleção modo
Off1 ou Off3).

Parag emerg
(off1 ou off3)

AFE2

de emergência (tal como uma botoneira
de paragem de emergência). Restaurar
o acionamento.
Se a paragem de emergência foi aciden-
tal, verificar a fonte do sinal de paragem
(por exemplo, 21.5 Fonte parag
emergência, ou ou a palavra de controlo
recebida de um sistema de controlo ex-
terno).

Verificar o código auxiliar. Adicionar 2 ao
código e encontrar o endereço de nodo
do acionamento em falha.

Um acionamento seguidor disparou.SeguidorAFE7

Corrigir a falhanoacionamentoseguidor.

Verificar a definição do parâmetro (e a
fonte selecionada por) 20.19 Ativar co-
mando de arranque.

Não foi recebido o sinal de arranque ati-
vo.

Sinal de Ativar
iniciar em falta

AFEA

Verificar o ajuste do parâmetro 20.12
Fontepermissão func 1. Ativeo sinal (por

Sinal de Permissão Func não recebido.Run enable em
falta

AFEB

ex: a Palavra de Controlo do fieldbus) ou
verifique a cablagemda fonte seleciona-
da.

Verificar a alimentação externa 24 V CC
para a unidade de controlo, ou alterar o
ajuste do parâmetro 95.4.

95.4 Alim carta controlo é ajustado para
Externo 24Vmasnãohá tensão ligada ao
conetor XPOW da unidade de controlo.

Sinal de potên-
cia externa em
falta

AFEC

Aviso informativo.O ID run domotor irá ocorrer no próximo
arranque, ou está em progresso.

ID Run selecio-
nado

AFF6

Aviso informativo.O autofaseamento ocorrerá no próximo
arranque.

Auto-faseamen-
to

AFF7

Verificar as ligações do circuito de segu-
rança. Para mais informações, consultar

A funçãodeBinário seguro off está ativa,
i.e. o(s) sinal(ais) do circuito de segu-

Evento STOB5A0

o manual de hardware apropriado dorança ligado(s) ao conector XSTO foi
perdido. acionamentoeadescriçãodoparâmetro

31.22 Indic STO func/parar.

Evento informativo.O acionamento foi ligado.ArranqueB5A2

Evento informativo.ID run completado.ID run efetua-
do

B5F6
O código auxiliar especifica o tipo de ID
realizado.
0: Nenhum
1: Normal
2: Reduzido
3: Imobilizado
4: Autofaseamento
5: Calibração da medição de corrente
6: Avançado
7: Imobilização avançada

Contactar o representante local da ABB,
indicandoocódigoauxiliar. Sea ferramen-

Avaria interna SW.Diag internos
SW

B680

ta Drive Composer estiver disponível,
criar e enviar também um "pacote de
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apoio" (consultar o manual do Drive
Composer para mais instruções).

Veja A686 Discrepância soma de contro-
lo (página 591).

O parâmetro da soma de verificação cal-
culadonãocorrespondeaqualquer soma
de verificação de referência ativada.

Dispar soma
controlo

B686

Evento informativo.O software recolhe as informações.Informação in-
terna SW

B68B

Verificar as ligações do circuito de segu-
rança. Para mais informações, consultar

Função de binário seguro off ativa, ie. o
circuito STO 1 está avariado.

Binário seguro
off 1

FA81

o manual de hardware apropriado do
acionamentoeadescriçãodoparâmetro
31.22 Indic STO func/parar (página 346).
Verificar o código auxiliar, que contém
informação sobre a localização, especial-
mente commódulos inversores ligados
em paralelo.
Quando convertido num número binário
de 32-bit, este bits do código indica o
seguinte:
31…28:Númerodemódulo inversoresem
falha (0…11 decimal). 1111: Estados
STO_ACT da unidade de controlo e dos
módulos inversores em conflito
27: Estado STO_ACT dos módulos inver-
sores
26: Estado STO_ACT da unidade de con-
trolo
25: STO1 da unidade de controlo
24: STO2 da unidade de controlo
23…12: STO1 dos módulos inversores
12…1 (Bits de módulos não existentes
definidos para 1)
11…0:STO2dosmódulos inversores12…1
(Bits de módulos não existentes defini-
dos para 1)

Verificar as ligações do circuito de segu-
rança. Para mais informações, consultar

Função de binário seguro off ativa, ie. o
circuito STO 2 está avariado.

Binário seguro
off 2

FA82

o manual de hardware apropriado do
acionamentoeadescriçãodoparâmetro
31.22 Indic STO func/parar (página 346).
Verificar o código auxiliar, que contém
informação sobre a localização, especial-
mente commódulos inversores ligados
em paralelo.
Quando convertido num número binário
de 32-bit, este bits do código indica o
seguinte:
31…28:Númerodemódulo inversoresem
falha (0…11 decimal). 1111: Estados
STO_ACT da unidade de controlo e dos
módulos inversores em conflito
27: Estado STO_ACT dos módulos inver-
sores
26: Estado STO_ACT da unidade de con-
trolo
25: STO1 da unidade de controlo
24: STO2 da unidade de controlo
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23…12: STO1 dos módulos inversores
12…1 (Bits de módulos não existentes
definidos para 1)
11…0:STO2dosmódulos inversores12…1
(Bits de módulos não existentes defini-
dos para 1)

Contactar o representante local da ABB.Avaria interna SW.CRC de STOFA90

Unid memória
em falta

FB11 Desligar a unidade de controlo.
Verificar se a unidade de memória
está inserida corretamentenaunida-
de de controlo.

·Nenhuma unidade de memória inte-
grada na unidade de controlo.

·

Desligar a unidadede controlo. Ligar
uma unidade de memória (com o

·A unidade de memória integrada na
unidade de controlo está vazia.

·
firmware apropriado) à unidade de
controlo.

Desligar a unidade de controlo.A unidade de memória integrada na uni-
dade de controlo é incompatível.

Unid mem in-
compatível

FB12
Coloque uma unidade de memória com-
patível.

Desligar a unidade de controlo.O firmware na unidadedememória colo-
cadaé incompatível comoacionamento.

Unidade de
memória FW
incompatível

FB13
Coloque uma unidade de memória com
firmware compatível.

Regular a potência para a unidade de
controlo.

A unidade de memória está vazia ou
contémfirmware incompatíveloucorrom-
pido.

Falha carreg
unid mem FW

FB14

Verifique o autocolante na unidade de
memória para confirmar se o firmware é
compatível com a unidade de controlo
(ZCU-1x / BCU-x2).
Ligar a ferramenta Drive Composer para
PC (versão 2.3 ou posterior) ao aciona-
mento. Selecionar Ferramentas - Recupe-
rar acionamento.
Se o problema persistir, substituir a uni-
dade de memória.

Verificar os valores nominais do motor
nogrupodeparâmetros99Dadosmotor.

O ID run do motor não foi completado
com sucesso.

ID runFF61

Verificar se nenhum sistema de controlo
externo está ligado ao acionamento.
Regular a potência do acionamento (e a
sua unidade de controlo, se alimentada
separadamente).
Verificar se o veio do motor não está
bloqueado.
Verificar o código auxiliar. O segundo
númerodo código indicaoproblema (ver
ações para cada código abaixo).

Verificar os ajustes dos parâmetros 99.6
Corrente nominal do motor e 30.17 Cor-

Limite máximo de corrente muito baixo.0001

rente máxima. Certificar-se de que 30.17
Correntemáxima>99.6Correntenominal
do motor.
Verifique seo acionamento está correta-
mente dimensionado de acordo com o
motor.
Verificar os ajustes dos parâmetrosLimite máximo de velocidade ou ponto

deenfraquecimentode campocalculado
muito baixo.

0002

• 30.11 Veloc mínima
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• 30.12 Veloc máxima

• 99.7 Tensão nominal motor

• 99.8 Frequência nominal motor

• 99.9 Veloc nominal motor.

Certificar-se de que

• 30.12 Veloc máxima > (0.55 × 99.9
Veloc nominalmotor) > (0.50× velo-
cidade síncrona)

• 30.11 Veloc mínima < 0, e

• tensão de alimentação > (0.66 ×
99.7 Tensão nominal motor).

Verificar os ajustes do parâmetro 99.12
Binário nominal motor, e os limites de
binário no grupo 30 Limites.

Limite máximo de binário muito baixo.0003

Certificar-se de que o limite máximo de
binário em vigor é superior a 100%.
Contactar o representante local da ABB.A calibração damedição de corrente não

terminam dentro de um tempo razoável.
0004

Contactar o representante local da ABB.Erro interno.0005…0008
Contactar o representante local da ABB.(Apenas motores assíncronos) A acele-

ração não terminou dentro de um tempo
razoável.

0009

Contactar o representante local da ABB.(Apenasmotoresassíncronos)Adesace-
leração não terminou dentro de um tem-
po razoável.

000A

Contactar o representante local da ABB.(Apenasmotoresassíncronos)Avelocida-
de caiu para zero durante o ID run.

000B

Contactar o representante local da ABB.(Apenasmotoresde ímanespermanente)
A primeira aceleração não terminou den-
tro de um tempo razoável.

000C

Contactar o representante local da ABB.(Apenasmotoresde ímanespermanente)
A segunda aceleraçãonão terminouden-
tro de um tempo razoável.

000D

Contactar o representante local da ABB.Erro interno.000E…0010
Tentar executar novamente o ID run.(Apenas SynRM) A orientação do rotor

nãoestá corretaduranteo testedepulso.
0011

Contactar o representante local da ABB.
Verificar se apotência nominal é a indica-
danadescriçãodo ID runde Imobilização
Avançada.

Não é possível realizar o ID run de Imobi-
lização Avançada.

0012

Contactar o representante local da ABB.
Verificarosdadosdachapadecaracterís-
ticas.

(Apenasmotores assíncronos) Erros nos
dados do motor.

0013

Contactar o representante local da ABB.
Contactar o representante local da ABB.A aceleração não terminou num período

razoável durante a execuçãodo ID rundo
Autofaseamento.

0014

Contactar o representante local da ABB.Falha de paragem avançada.0015
Verificar a cablagem.Falha na estimativa de Rs.0016
Verificar se a frequência de comutação
está suficientemente elevada.
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Verificar asdefiniçõesdo filtro sinusoidal,
se ligado.
Contactar o representante local da ABB.

Verificar o código auxiliar. Adicionar 2 ao
código e encontrar o endereço de nodo
do acionamento em falha.

Um acionamento seguidor disparou.SeguidorFF7E

Corrigir a falhanoacionamentoseguidor.

Verificar a informaçãoda falha fornecida
pelo PLC.

Umcomandodedisparode falha foi rece-
bido através de adaptador de fieldbus A.

Forç disp FB AFF81

Verificar a informaçãoda falha fornecida
pelo PLC.

Umcomandodedisparode falha foi rece-
bido através de adaptador de fieldbus B.

For disp FB BFF82

Verificar a informaçãoda falha fornecida
pelo controlador ModBus.

Umcomandodedisparode falha foi rece-
bido através da interface de fieldbus in-
tegrada.

Forç disp EFBFF8E
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Códigos auxiliares para avisosdo conversor do ladoda linha
A tabela abaixo lista os códigos auxiliares de AF85 Aviso unid lado da linha. Para reso-
lução de problemas avançada, consulte o manual de firmware do conversor de linha.
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Verifique a tensão de alimentação.A correntedesaídaexcedeuo limite inter-
no de falha.

SobrecorrenteAE01
Verifique se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitóriosnocabodealimen-
tação.
Verifique a carga do motor e os tempos
de aceleração.
Verifique os semicondutores de alimen-
tação (IGBTs) e os transdutores de cor-
rente.

Verifique os fusíveis CA.Aalimentação IGBTdetetoudesequilíbrio
de carga.

Fuga à terraAE02
Verifique as fugas à terra.
Verifique a cablagem de alimentação.
Verifique os módulos de potência.
Verifique se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitóriosnocabodealimen-
tação.

Verifique o cabo de alimentação.Temperatura da união IGBT excessiva.Sobrecarga
IGBT

AE04

Verifique os fusíveis do conversor.Diferença atual detetadapela unidadede
ramificação (BU).

Diferença cor-
rente BU

AE05
Verifique o(s) conversor(es).
Verifique o(s) inversor(es).
Verifique o filtro LCL.

Verifique os fusíveis CA.Fuga à terra detetada pela unidade de
ramificação: a soma de todas as corren-
tes excede o nível.

Fuga de terra
BU

AE06
Verifique as fugas à terra.
Verifique a cablagem de alimentação.
Verifique os módulos de potência.
Verifique se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitóriosnocabodealimen-
tação.

Verificar se o parâmetro 95.1 Tensão ali-
mentação está ajustado de acordo com
a tensão de alimentação usada.

Tensão de CC do circuito intermédio ex-
cessiva.

Nota: Este aviso pode ser mostrado
quando a unidade de alimentação IGBT
não está a modular.

Sobretensão li-
gação CC

AE09

Verifique a alimentação e os fusíveis.Tensão de CC do circuito intermédio in-
suficiente devido à falta de uma fase na

Subtensão li-
gação CC

AE0A
Verificar se o parâmetro 95.1 Tensão ali-
mentação está ajustado de acordo com
a tensão de alimentação usada.

tensão de alimentação, a um fusível
queimado ou a uma falha interna na
ponte retificadora.

Nota: Este aviso pode ser mostrado
quando a unidade de alimentação IGBT
não está a modular.
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Verificar o ajuste da entrada de tensão
no parâmetro 95.1 Tensão alimentação.
Verifique a tensão de entrada.
Verificar as resistências de carregamen-
to.
Se o problema persistir, contactar o re-
presentante local da ABB.

A tensão do circuito CC intermédio não
atingiu ainda o nível de operação.
Uma fasede entradapode ser desligada.

Nota: Este aviso pode ser mostrado
quando a unidade de alimentação IGBT
não está a modular.

CCnãocarrega-
do

AE0B

Verificar os fusíveis CC.
Verificar as ligaçõesdomóduloconversor
ao link CC.

Diferença de tensão na ligação CC dete-
tada pela unidade de ramificação.

Diferença li-
gaçãoCCdaBU

AE0C

Verifique os fusíveis CA.
Verifique o cabo de alimentação.

Diferença de tensão de rede detetada
pela unidade de ramificação.

Diferença
tensão BU

AE0D

Verifique as condições ambiente.
Verifique o fluxo de ar e a ventoinha.
Verifiqueaacumulaçãodepónas lâminas
do dissipador de calor.
Verificar a potência domotor em relação
à potência da unidade de alimentação
IGBT.

A temperatura domódulo da unidade de
potência é excessiva.

Excesso de
temperatura

AE14

Verificar a cablagem.
Verificar a refrigeração do(s) módulo(s)
de potência.

Diferença de temperatura elevada entre
os IGBTs de diferentes fases.

Diferença ex-
cesso de tem-
peratura

AE15

Verifique as condições ambiente.
Verifique o fluxo de ar e a ventoinha.
Verifiqueaacumulaçãodepónas lâminas
do dissipador de calor.
Verificar a potência domotor em relação
à potência da unidade de alimentação
IGBT.

A temperatura IGBT é excessiva.Temperatura
IGBT

AE16

Verificar a gama da tensão alimentação
(parâmetro 95.1 Tensão alimentação).

A gamada tensãodealimentaçãonão foi
definida.

Categoria
tensão não se-
lecionada.

AE24

Verificar o fluxo de ar de refrigeração do
módulo eo funcionamentoda ventoinha.
Verifique a temperatura ambiente. Se
exceder os 40 °C (104 °F), confirmar que
a corrente de carga não excede a capaci-
dade de desclassificação de carga.
Consultaromanualdehardwareapropria-
do
Verifique se no interior do armário e do
dissipador do módulo de alimentação
existe pó. Limpe sempre que necessário.

A temperaturadomódulodealimentação
é excessivadevidoa, por exemplo, sobre-
carga do módulo ou falha da ventoinha.

Aviso de Tem-
peratura

AE5F

Verifique o código auxiliar no programa
do conversor do lado da linha para iden-
tificar a ventoinha.
Verificar a operação da ventoinha e a li-
gação.
Substituir a ventoinha avariada.

Ventoinha de refrigeração encravada ou
desligada.

VentoinhaAE73

Voltar a sincronizar a unidade de alimen-
tação IGBT à rede após perda de rede.

Perda de rede detetada.Perda de redeAE78

Sãopermitidasduas tentativas emcinco
minutospara evitar o sobreaquecimento
do circuito de carga.

Existemmuitastentativasdecarregamen-
to link CC.

Contagem de
carga

AE85
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O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Verificar se é seguro continuar a ope-
ração.
Colocar a botoneira de paragem de
emergência na posição normal.
Reiniciar o acionamento.

A unidade de alimentação recebeu um
comando de paragem de emergência
(seleção modo off2).

Paragem de
emergência
(OFF2)

AE58
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Códigos auxiliares para falhas do conversor do lado da linha
A tabela abaixo lista os códigos auxiliares de 7583 Unidade do lado da linha em falha.
Para resolução de problemas avançada, consulte o manual de firmware do conversor
de linha.

O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Verifique a tensão de alimentação.A correntedesaídaexcedeuo limite inter-
no de falha.

Sobrecorrente2E00
Verifique se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitóriosnocabodealimen-
tação.
Verifique a carga do motor e os tempos
de aceleração.
Verifique os semicondutores de alimen-
tação (IGBTs) e os transdutores de cor-
rente.

Verifique os fusíveis CA.A unidade de alimentação IGBT disparou
uma falha à terra.

Fuga à terra2E01
Verifique as fugas à terra.
Verifique a cablagem de alimentação.
Verifique os módulos de potência.
Verifique se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitóriosnocabodealimen-
tação.
Se não for detetada uma falha à terra,
contactar o representante local da ABB.

Verifique o cabo de alimentação.A unidade de alimentação IGBT detetou
um curto-circuito.

Curto-circuito2E02
Verifique se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitóriosnocabodealimen-
tação.
Depois de corrigir a causa da falha, reini-
ciar a unidade de controlo (usando o
parâmetro 96.8 Reinicio carta de control
ou regulando a potência.

Verificar a carga.Temperatura da união IGBT excessiva.Sobrecarga
IGBT

2E04

Verifique os fusíveis do conversor.Diferença atual detetadapela unidadede
ramificação (BU).

Diferença cor-
rente BU

2E05
Verifique o(s) conversor(es).
Verifique o(s) inversor(es).
Verifique o filtro LCL.
Desligar todas as cartas.
Se o problema persistir, contactar o re-
presentante local da ABB.

Verifique os fusíveis CA.Fuga à terra detetada pela unidade de
ramificação: a soma de todas as corren-
tes excede o nível.

Fuga de terra
BU

2E06
Verifique as fugas à terra.
Verifique a cablagem de alimentação.
Verifique os módulos de potência.
Verifique se não existem condensadores
de correção do fator de potência ou su-
pressores transitóriosnocabodealimen-
tação.
Se não for detetada uma falha à terra,
contactar o representante local da ABB.
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O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Verificar o código auxiliar. Verificar a
fonte da falha que corresponde ao códi-
go:
1: Fase A
2: Fase B
4: Fase C
8: Não é possível detetar a fase. Verificar
os fusíveis CA.
Verifique o desequilíbrio da alimentação
de entrada.

Perda de fase de entrada detetada pela
ponte IGBT.

Perda fase de
entrada

3E00

Verificar se o parâmetro 95.1 Tensão ali-
mentação está ajustado de acordo com
a tensão de alimentação usada.

Tensão de CC do circuito intermédio ex-
cessiva.

Sobretensão li-
gação CC

3E04

Verificar a cablagem de alimentação,
fusíveis e aparelhagem.
Verificar se o parâmetro 95.1 Tensão ali-
mentação está ajustado de acordo com
a tensão de alimentação usada.

A tensão de CC do circuito intermédio
não é suficiente devido à falta de uma
fasedealimentaçãoou fusível queimado.

Subtensão li-
gação CC

3E05

Verifique os fusíveis CC.
Verifique a ligação ao barramento CC.
Se o problema persistir, contactar o re-
presentante local da ABB.

Diferençanas tensõesCCentreosmódu-
los de alimentação ligados em paralelo.

Diferença li-
gaçãoCCdaBU

3E06

Verifique as ligações da rede de alimen-
tação.
Verifique os fusíveis CA.
Se o problema persistir, contactar o re-
presentante local da ABB.

Diferença nas tensões de rede entre os
módulos de alimentação ligados em pa-
ralelo.

Diferença
tensão BU

3E07

Verificar parâmetro 95.1 Tensão alimen-
tação
Verificar a tensão de alimentação e os
fusíveis.
Verificar a ligação da saída do relé para
o contactor de carga.
Verificar se o circuito de medição de
tensãoCCestáa funcionar corretamente.

A tensãodo linkCCnãoéalta o suficiente
após o carregamento.

Carregamento
LSU

3E08

Verifique a temperatura ambiente. Se
exceder os 40 °C (104 °F), confirmar que
a corrente de carga não excede a capaci-
dade de desclassificação de carga.
Consultaromanualdehardwareapropria-
do
Verificar o fluxo de ar de refrigeração do
módulo de potência e o funcionamento
da ventoinha.
Verificar se no interior do armário edissi-
pador do módulo de potência existe pó.
Limpar sempre que necessário.

A temperatura do módulo de potência é
excessiva.

Refrigeração4E01

Verifique as condições ambiente.
Verifique o fluxo de ar e a ventoinha.
Verifiqueaacumulaçãodepónas lâminas
do dissipador de calor.
Verificar a potência domotor em relação
à potência da unidade de alimentação
IGBT.

A temperatura IGBT é excessiva.Temperatura
IGBT

4E02

VejaAE14Temperaturaexces(página610).A temperatura domódulo da unidade de
potência é excessiva.

Excesso de
temperatura

4E03
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O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Ver AE15 Diferença excesso de tempera-
tura.

Diferença de temperatura elevada entre
os IGBTsdediferentes fases. A quantida-
dede temperaturasdisponíveis depende
do tamanho do chassis.

Diferença ex-
cesso de tem-
peratura

4E04

Verifique a refrigeraçãodoarmário, filtro
LCL e transformador auxiliar.

Temperatura excessiva detetada no
armário, filtro LCL ou transformador au-
xiliar.

Temperatura
excessiva
armárioouLCL

4E06

Verificar aoperaçãoea ligaçãoda ventoi-
nha.
Substituir a ventoinha avariada.

Umaventoinhade refrigeraçãoestápresa
ou desligada.

Ventoinhaauxi-
liar avariada

5E01

Regular a potência para a unidade de
controlo. Se a unidade de controlo for
alimentada externamente, reiniciar
também a unidade de controlo(usando
oparâmetro 96.108 Inicializaçãodaplaca
decontrole LSU)ou regulandoapotência.
Se o problema persistir, contactar o re-
presentante local da ABB.

O hardware da unidade de alimentação
não corresponde com a informação
guardada na unidade de memória. Isto
podeocorrer, por exemplo, após a atuali-
zação de firmware ou a substituição da
unidade de memória.

Incompatibili-
dade classifi-
cação ID

5E05

Verificar a cablagem do circuito de con-
trolo do contactor/disjuntor principal.
Verificaroestadodeoutroscomutadores
ligadosaocircuitodecontrolodocontac-
tor.
Consultar os diagramas específicos dos
circuitos incluídos na entrega.
Verificar o nível de tensãooperacional do
contactor principal (deve ser de 230 V).
Verificar as ligações da entrada digital
ED3.
Verificar a fonte de alimentação de 48V
e as ventoinhas ligadas.

O programa de controlo não recebe con-
firmação de contactor principal ON (1)
através da entrada digital, mesmo que o
programa de controlo tenha fechado o
circuito de controlo do contactor com a
saída do relé.
O contactor/disjuntor principal não está
a funcionar corretamente ou existe uma
ligação solta/mal realizada.

Falha do con-
tactorprincipal

5E06

Monitorizarpossíveis transientesde rede.A sincronização para a rede de alimen-
tação falhou.

Falha sincroni-
zação

6E19

Contactar o representante local da ABB.Erro de carga ID de classificaçãoFalha IDclassifi-
cação

6E1A

Verifique o programa de controlo do
conversor de linha. Registar os códigos
auxiliares de todas as falhas de licença
ativas e contactar o vendedordoproduto
para mais instruções.
Esta falha requer uma reinicialização da
unidade de controlo, seja desligando e
ligando a potência ou usando o parâme-
tro 96.108 Inicialização da placa de con-
trole LSU .
8201: Contacte o vendedor do produto
para mais informações.

Existemdois tipos de licenças que estão
a ser usadas nos acionamentos ACS880:
licenças que devem ser encontradas na
unidade e que permitem a execução do
firmware, e licenças que impedem a exe-
cução do firmware. A licença é indicada
pelo valor do campo de código auxiliar.
A licença é Nxxxx, onde xxxx é indicado
pelo valor de4dígitosdo campode códi-
gos auxiliar.
8201: Encontradanaunidadeuma licença
restritiva. O firmware nesta unidade in-
versora não pode ser executado porque
foi encontrada na unidade uma licença
de harmónicos baixos. Esta unidade
destina-se a ser usada apenas com o
programa de controlo de alimentação
IGBT (2T).

Falha licencia-
mento

6E1F
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O que fazerCausa
Nome do
evento/Códi-
go aux.

Cód (Hex)

Verificar o código aux para o grupo de
parâmetros e índice exatos.
Verificar seoparâmetroexistenoaciona-
mento.
Verificar seovalordoparâmetrodofichei-
ro demacro corresponde aos limitesmí-
nimo e máximo do parâmetro.
Se o cod. aux for zero, ocorre um erro
genéricode ficheiro. Contactar umrepre-
sentante local da ABB.
O código auxiliar em formato hexadeci-
mal contém umgrupo de 8 bits, um índi-
ce de 8 bits e um código de erro de 16
bits.

O ficheiro de macro tem um parâmetro
definido de tal forma que não pode ser
escrito.

Erro paramet
macro

6E21

O parâmetro não está acessível desde o
ficheiro de macro.

0005

Ovalor escrito é inferior ao limitemínimo
do parâmetro.

0009

O valor escrito é superior ao limite máxi-
mo do parâmetro.

000A

O valor escrito não está listado na lista
de seleção de parâmetros.

000B

A função do parâmetro impede a visuali-
zação do valor.

000C

O parâmetro não existe.000D
O parâmetro no ficheiro macro não cor-
respondeaoparâmetronoacionamento.
O formato da unidade ou do ecrã é dife-
rente.

001F

O parâmetro apontador é escrito para
visar umparâmetrooubit quenãoexiste
ou que não está disponível para ser des-
tino da macro.

0022

Verificar a ligaçãoda consola ouda ferra-
menta PC.
Verifiqueo ligador da consola deprogra-
mação.
Substitua a consola de programação na
plataforma de montagem.

Aconsoladeprogramaçãooua ferramen-
taPCselecionada como local de controlo
ativo deixou de comunicar.

Perdadeconso-
la de progra-
mação

7E01

Voltar a sincronizar a unidade de alimen-
tação IGBT à rede após perda de rede.

Perda de rede detetada. Duração da per-
da de rede muito longa.

Perda de rede8E07
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Controlo fieldbus através da
interfacedefieldbus integrada
(EFB)

Conteúdo do capítulo
Este capítulo descreve como o acionamento pode ser controlado por dispositivos ex-
ternos ao longo de uma rede de comunicação (fieldbus) usando a interface de fieldbus
integrada.

8
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Resumo do sistema
Oacionamentopodeser ligadoaumsistemadecontroloexternoatravésdeuma ligação
de comunicação, usando um adaptador fieldbus ou a interface de fieldbus integrada.

A interface de fieldbus embutida suporta o protocolo Modbus RTU. O programa de
controlo do acionamento pode tratar dos registos de 10 Modbus num nível de tempo
de 10-millissegundos. Por exemplo, se o acionamento receber um pedido para ler 20
registos, inicia a sua resposta 22ms após ter recebido o pedido - 20ms para processa-
mento do pedido e 2ms suplementares para tratamento do bus. O tempo de resposta
atual depende de outros fatores, tais como a taxa de transmissão (um ajuste de parâ-
metro no acionamento).

O acionamento pode ser ajustado para receber a totalidade da sua informação de
controlo através da interface de fieldbus, ou o controlo pode ser distribuído entre a
interfacede fieldbus integradaeoutras fontesdisponíveis, comopor exemplo entradas
digitais e analógicas.

...

Controlador de
fieldbus

Fieldbus

E/S de processo
(cíclico)

Mensagens de serviço
(Acíclico)

Palavra Controlo
(CW)

Referência
Palavra Estado (SW)
Valores atuais

Pedidos/Respostas de R/W dos
parâmetros

XD2DXD2DXD2D

ACS880ACS880ACS880

Terminação
OFF

Terminação
ON

Terminação
OFF

Unidade de
controlo

Unidade de
controlo

Unidade de
controlo

Fluxo de
dados

Ligação do fieldbus ao acionamento
Ligue o fieldbus ao terminal XD2D na unidade de controlo do acionamento. Consultar
oManualdeHardwareapropriadoparamais informaçãosobre ligação, encaminhamento
e terminação da ligação.
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Nota: Se o conector XD2D estiver reservado pelo interface de fieldbus integrado (o
parâmetro 58.1 Ativar protocolo é ajustado paraModbus RTU) e a ligação da funciona-
lidade acionamento-para-acionamento é desativada automaticamente.

Configuração da interface de fieldbus integrada
Ajustar o acionamento para comunicação fieldbus integrada com os parâmetros
apresentados na tabela abaixo. A coluna Ajuste para controlo por fieldbus apresenta
o valor para usar ou o valor por defeito. A coluna Função/Informação fornece uma
descrição do parâmetro.

Função/InformaçãoAjuste para controlo por
fieldbus

Parâmetro

INICIALIZAÇÃO COMUNICAÇÃO

Inicia a comunicação fieldbus integra-
do. A operação da ligação acionamen-
to-para-acionamento é automatica-
mente desativada.

Modbus RTU58.1 Ativar protocolo

EMBEDDED MODBUS CONFIGURATION

Endereço de nodo. Não devem existir
dois nós com omesmo endereço de
nó online.

1 (defeito)58.3 Endereço nó

Define a velocidade de comunicação
da ligação. Usar os mesmos ajustes
da estação mestre

19,2 kbps (defeito)58.4 Taxa transmissão

Seleciona a paridade e paragem do
ajuste de bit. Use os mesmos ajustes
que na estação mestre.

8 PAR 1 (defeito)58.5 Paridade

Define a ação tomada quando é dete-
tada uma perda de comunicação.

Falha (defeito)58.14 Ação perda comun

Ativa/desativa a perda de monitori-
zação da comunicação e define os
meios de restauro do contador do
atraso da perda de comunicação.

Cw / Ref1 / Ref2(defeito)58.15 Modo perda comun

Define o limite de tempo para amoni-
torização da comunicação.

3.0 s (defeito)58.16 Tempo perda comun

Define o atraso da resposta para o
acionamento.

0 ms (defeito)58.17 Atraso transm

Seleciona o perfil de controlo usado
pelo acionamento.

ABB Drives (defeito), Trans-
parente

58.25 Perfil controlo

Consulte a secção Base da interface
de fieldbus integrada (página 622).
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Função/InformaçãoAjuste para controlo por
fieldbus

Parâmetro

Seleciona os tipos de referência e os
valores atuais.

Auto, Transparente, Geral,
Binário,Velocidade,Frequên-
cia

58.26 EFB ref1 tipo

……

58.29 EFB act2 tipo Com o ajuste Auto, o tipo é seleciona-
doautomaticamentesegundoomodo
de controlo ativo do acionamento.

Define a fonte da palavra de estado
quando58.25Perfil controloéajustada
para Transparente.

Outro (ver Termoseabrevia-
turas)

58.30 EFB pal est fte trans

Define a fonte do valor atual 1 quando
58.28 EFB act1 tipo é ajustado para
Transparente ou Geral.

Outro (ver Termoseabrevia-
turas)

58.31 EFB act1 fonte transp

Define a fonte do valor atual 2 quando
58.29 EFB act2 tipo é ajustado para
Transparente ou Geral.

Outro (ver Termoseabrevia-
turas)

58.32 EFB act2 fonte transp

Define o mapeamento entre os parâ-
metros e os registos guardados na
gama de registo 400001…465536
(100…65535) do Modbus.

ex. Modo 0 (defeito)58.33 Modo endereço

Define a ordemdaspalavras dedados
na estrutura de mensagem do Mod-
bus.

LO-HI (defeito)58.34 Ordem palav

Define o endereço do parâmetro do
acionamento que o mestre Modbus
acede quando lê de ou escreve para o
endereço de registo correspondente
aos parâmetros In/Out Modbus.

Por exemplo, os ajustes por
defeito (E/S 1…6 contêm a
palavra de controlo, de esta-
do, duas referências e dos
valores atuais)

58.101 Dados I/O 1

…

58.124 Dados I/O 24

Selecionaosparâmetrosquepretende
ler ou escrever atravésdepalavras E/S
Modbus.

Estes ajustes escrevem os dados de
entradanosparâmetrosdearmazena-
mento 10.99 RO/DIO palav ctrl, 13.91
AO1 Armaz dados, 13.92 AO2 Armaz
dados, 40.91 Feedbackarmazenamen-
to dados ou 40.92 Arm dados Pto
ajuste.

RO/DIO palav controlo, AO1
Armazdados,AO2Armazda-
dos, Feedbackarmazdados,
Armaz dados Pto ajuste

Valida os ajustes dos parâmetros de
configuração.

Atualizar ajustes58.6 Controlo comunic

Osnovosajustes ficamefetivosquandooconversorde frequência for ligadonovamente,
ou quando são validados pelo parâmetro 58.6 Controlo comunic.

Ajuste dos parâmetros de controlo do acionamento
Depois de configurar a interfacede fieldbus integrada, verificar e ajustar osparâmetros
de controlo do acionamento listados na tabela abaixo. A coluna Ajustes para controlo
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por fieldbus indica o valor ou valores a usar quando o sinal de fieldbus integrado é a
fonteouodestinopretendidopara umdeterminado sinal de controlo doacionamento.
A coluna Função/Informação fornece uma descrição do parâmetro.

Função/InformaçãoAjuste para controlo
por fieldbus

Parâmetro

SELEÇÃO DA FONTE DO COMANDO DE CONTROLO

Seleciona o fieldbus como fonte para os
comandos de arranque e paragem quando
EXT1 estiver selecionada como local de
controlo ativo.

Fieldbus integrado20.1 Comandos Ext1

Seleciona o fieldbus como fonte para os
comandos de arranque e paragem quando
EXT2 é selecionada como local de controlo
ativo.

Fieldbus integrado20.2 Tipodisparo iniciar Ext1

SELEÇÃO DA REFERÊNCIA DE VELOCIDADE

Seleciona uma referência recebida através
da interface de fieldbus integrado como
referência
de velocidade 1.

EFB ref1 ou EFB ref222.11 Seleção ref1 veloc

Seleciona uma referência recebida através
da interface de fieldbus integrado como
referência
de velocidade 2.

EFB ref1 ou EFB ref222.12 Seleção ref2 veloc

SELEÇÃO DA REFERÊNCIA DE BINÁRIO

Seleciona uma referência recebida através
da interface de fieldbus integrado como
referência
de binário 1.

EFB ref1 ou EFB ref226.11 Seleção ref1 binário

Seleciona uma referência recebida através
da interface de fieldbus integrado como
referência
de binário 2.

EFB ref1 ou EFB ref226.12 Seleção ref2 binário

SELEÇÃO DA REFERÊNCIA DE FREQUÊNCIA

Seleciona uma referência recebida através
da interface de fieldbus integrado como
referência de frequência 1.

EFB ref1 ou EFB ref228.11 Seleção ref1 frequência

Seleciona uma referência recebida através
da interface de fieldbus integrado como
referência de frequência 2.

EFB ref1 ou EFB ref228.12Seleção ref2 frequência

OUTRAS SELEÇÕES

As referências EFB podem ser selecionadas como fonte em praticamente qualquer parâmetro
do seletor de sinal, selecionando Outro (ver Termos e abreviaturas), então ou 3.9 EFB referência
1 ou 3.10 EFB referência 2.

CONTROLO DAS SAÍDAS A RELÉ, ANALÓGICAS E SAÍDAS/ENTRADAS DIGITAIS
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Função/InformaçãoAjuste para controlo
por fieldbus

Parâmetro

Ligaobit0doparâmetrodearmazenamen-
to 10.99RO/DIOpalav ctrl à saída a relé SR1.

Palavra ctrl SR/ESD
bit0

10.24 Fonte RO1

Ligaobit 1 doparâmetrodearmazenamen-
to 10.99 RO/DIO palav ctrl à saída a relé
SR2.

Palavra ctrl SR/ESDbit110.27 Fonte RO2

Ligaobit 2doparâmetrodearmazenamen-
to 10.99 RO/DIO palav ctrl à saída a relé
SR3.

Palavra ctrl SR/ESDbit210.30 Fonte RO3

Define a entrada/saídadigital para omodo
de saída.

Saída (defeito)11.5 Função DIO1

11.9 Função DIO2

Ligaobit 8doparâmetrodearmazenamen-
to 10.99 RO/DIO palav ctrl à saída a relé
ESD1.

Palavractrl SR/ESDbit811.6 Fonte saída DIO1

Ligaobit 9doparâmetrodearmazenamen-
to 10.99 RO/DIO palav ctrl à saída a relé
ESD2.

Palavractrl SR/ESDbit911.10 Fonte saída DIO2

Liga o parâmetro de armazenamento 13.91
AO1 Armaz dados à saída analógica SA1.

AO1 armaz dados13.12 Fonte AO1

Liga o parâmetro de armazenamento 13.92
AO2 Armaz dados à saída analógica SA2.

AO2 armaz dados13.22 Fonte AO2

PROCESSAR FEEDBACK E SETPOINT PID

Ligaosbitsdoparâmetrodearmazenamen-
to 10.99RO/DIOpalav ctrl às entradas/saí-
das digitais do acionamento.

Feedback armazdados40.8 Conj 1 fonte feedback
1

ArmazdadosPtoajuste40.16 Conj 1 fonte setpoint
1

ENTRADAS DE CONTROLO DO SISTEMA

Guardaasalteraçõesdevalordoparâmetro
(incluindoosefetuadosatravésdocontrolo
de fieldbus) para a memória permanente.

Guardar (reverte para
Feito)

96.7 Guardar parâmetro

Base da interface de fieldbus integrada
A comunicação cíclica entre um sistema de fieldbus e o acionamento é constituída por
palavras de dados de 16 ou 32 bits (com os perfis de controlo transparentes).

O diagrama abaixo ilustra a operação do interface de fieldbus integrado. Os sinais
transferidos na comunicação cíclica são explicados mais detalhadamente depois do
diagrama.
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Perfil EFB

Rede de fieldbus

Comunicação cíclica

CW

REF1

REF2

2)

SEL
0

2

EFB CW 3)

03.09 EFB referência 1

03.10 EFB referência 2

EFB SW 3)

Atual 1 3)

Atual 2 3)

1)

EXT1/2
Comandos de
arranque

0

2

58.25

SW

ACT1

ACT2

Seleção
Dados E/S

Comunicação acíclica
Tabela

parâmetro

Grupos
22/26/28/40 etc.

Seleção de
referência

Grupos
22/26/28/40 etc.

Seleção de
referência

20.01
20.06

Par. 01.01...255.255

2)

I/O 1

I/O 2

I/O 3

...

I/O 24
58.101
58.124

1) Ver também outros parâmetros que podem ser controlados do fieldbus.1

Conversão de dados se o parâmetro 58.25 Perfil controlo é ajustado para ABB Drives.
Consultar a secção Sobre os perfis de controlo (página 625).

2

Se o parâmetro 58.25 Perfil controlo é ajustado para Transparente,3

• as fontes da palavra de controlo e os valores atuais são selecionados pelos parâ-
metros 58.30…58.32 (ou então, os valores atuais 1 e 2 são automaticamente sele-
cionados segundo o tipo de referência), e

• A palavra de controlo é apresentada por 6.5 EFB palv controlo transparente.

￭ Palavra de controlo e palavra de estado

A Palavra de controlo (CW) de fieldbus é uma palavra boleana compacta de 16 ou 32
bits. É o principal meio de controlar o acionamento desde um sistema de fieldbus. A
CW é enviada pelo controlador de fieldbus para o conversor. Pelos parâmetros do
acionamento, o utilizador seleciona a CWEFB como a fonte dos comandos de controlo
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do acionamento (como arrancar/parar, paragem de emergência, seleção entre locais
de controlo externo 1/2, ou reposição de falhas). O acionamento alterna entre os seus
estados de acordo com as instruções codificadas em bits da CW.

A CW fieldbus é escrita para o acionamento como está (ver parâmetro 6.5 EFB palv
controlo transparente) ouosdados são convertidos. Consulte a secçãoSobre osperfis
de controlo (página 625).

A Palavra de estado (SW) de fieldbus é uma palavra boleana compacta de 16 ou 32 bits.
Contém informação de estado do acionamento para o controlador fieldbus. A SW do
acionamento é escrita para a SW do fieldbus, ou os dados são convertidos. Consulte
a secção Sobre os perfis de controlo (página 625).

￭ Referências

As referências EFB 1 e 2 são inteiros assinados de 16 ou 32 bits. O conteúdo de cada
palavra referência pode ser usado como a fonte de praticamente cada sinal, tal como
a velocidade, frequência, binário ou referência de processo. Na comunicação por
fieldbus integrado, as referências 1 e 2 são apresentadas por 3.9 EFB referência 1 e 3.10
EFB referência 2 respetivamente. O facto das referências serem escaladas ou não de-
pende das definições de 58.26 EFB ref1 tipo e 58.27 EFB ref2 tipo. Consulte a secção
Sobre os perfis de controlo (página 625).

￭ Valores atuais

Os sinais atuais de fieldbus (ACT1 e ACT2) são inteiros assinados de 16 bit ou 32 bit.
Transmitem valores de parâmetros selecionados do acionamento para o mestre. O
facto dos valores atuais serem escalados ou não depende das definições de 58.28 EFB
act1 tipo e 58.29 EFB act2 tipo. Consultar a secção Sobre os perfis de controlo (pági-
na 625).

￭ Dados entradas/saídas

Osdadosdeentrada/saída sãopalavrasde 16ou32bits contendo valores selecionados
dos parâmetros do acionamento. Os parâmetros 58.101 Dados I/O 1 … 58.124 Dados
I/O 24 definem os endereços de onde omestre lê os dados (entrada) ou para onde es-
creve dados (saída).

Controlo das saídas do acionamento através de EFB

Os parâmetros de seleção das entradas/saídas de dados têm umajuste como qual os
dados podem ser escritos para um parâmetro de armazenamentos no acionamento.
Estes parâmetros estão prontamente selecionáveis como fontes de sinal das saídas
do acionamento.

Os valorespretendidodas saídas a relé (SR) edasentradas/saídasdigitais (ESD)podem
ser escritos numa palavra de 16-bit para 10.99 RO/DIO palav ctrl, que é depois selecio-
nada comoa fontedestas saídas. Cadaumadas saídas analógicas (SA) doacionamento
tem um parâmetro de armazenamento dedicado (13.91 AO1 Armaz dados e 13.92 AO2
Armaz dados), que estão disponíveis nos parâmetros de seleção da fonte 13.12 Fonte
AO1 e 13.22 Fonte AO2.
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Enviar feedback PID do processo e valores de setpoint através de EFB

Oacionamento tambémtemparâmetrosdearmazenamentopara feedbackdoprocesso
PID recebido (40.91 Feedback armazenamento dados) assim como um setpoint de
processo PID (40.92 Arm dados Pto ajuste). O parâmetro de armazenamento de feed-
back é selecionável nos parâmetros de seleção da fonte 40.8 Conj 1 fonte feedback 1
e 40.9 Conj 1 fonte feedback 2.

Osparâmetros correspondentesnoconj 2docontrolodoprocessoPID (grupo41Conj2
processo PID) têm as mesmas seleções.

￭ Endereço de registo

Ocampode endereço dos pedidosModbus para acesso a registos emespera é 16 bits.
Istopermite aoprotocoloModbus suportar a abordagemde65536 registos emespera.

Historicamente,osdispositivosModbusmestreusavamendereçosde5dígitosdecimais
de 40001 a 49999 para representar endereços de registo em espera. A abordagem
decimal de 5 dígitos limitava a 9999 o número de registos em espera que podiam ser
abordados.

Os dispositivosModbusmestremodernos fornecemnormalmente ummeio de acesso
à gama completa dos 65536 registos Modbus em espera. Um destes métodos é usar
endereçosdecimaisde6dígitosde400001a465536. Estemanual usaendereçodecimal
de 6 dígitos para representar endereços de registo em espera Modbus.

OsdispositivosModbusmestrequeestão limitadosaendereçosde5dígitosdecimais,
podem aceder registos 400001 a 409999 usando endereços de 5 dígitos decimais
40001 a 49999. Os registos 410000 a 465536 não estão acessíveis para estesmestres.

Nota:Os endereços de registo de parâmetros 32 bits não podem ser acedidos usando
números de registo de 5 dígitos.

Sobre os perfis de controlo
Um perfil de controlo define as regras para transferência de dados do acionamento e
do mestre fieldbus, por exemplo:

• se as palavras boleanas compactas são convertidas e como

• como os endereços de registo do acionamento são mapeados para o mestre
fieldbus.

É possível configurar o acionamento para enviar e receber mensagens de acordo com
o perfil Acion ABB ou o perfil Transparente . Com o perfil Acion ABB, a interface de
fieldbus integrado do acionamento converte a palavra de controlo e de estado para e
dosdadosnativosusadosnoacionamento.Operfil Transparentenãoenvolve conversão
de dados. A figura abaixo ilustra o efeito da seleção do perfil.
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Fieldbus

AcionamentoConversão de dados

Escala de valores atuais
e referências

SEL

Seleção perfil

0

2

58.25

58.26...58.29

Seleção do perfil de controlo com o parâmetro 58.25 Perfil controlo:

• (0) ABB Drives

• (2) Transparente

Denotar que a escala de referências e valores atuais pode ser selecionada independen-
temente da seleção do perfile pelos parâmetros 58.26…58.29.

Perfil Acion ABB

￭ Palavra de controlo

A tabela abaixo apresenta os conteúdos da Palavra Controlo de fieldbus para o perfil
de controlo Acion ABB. A interface de fieldbus integrada converte esta palavra para a
forma em que é usada no acionamento. O texto negrito emmaiúsculas faz referência
aos estados apresentados na Diagrama de transição de estado (página 629).

ESTADO/DescriçãoValorNomeBit

Continuar para PRONTO PARA OPERAR.1OFF1_ CONTROL0

Paragem ao longo da rampa de desaceleração atual-
mente ativa. Continuar paraOFF1 ACTIVE; continuar
para READY TO SWITCH ON exceto se outros encra-
vamentos estiverem ativos (OFF2, OFF3).

0

Continuar operação (OFF2 inativo).1OFF2_ CONTROL1

Emergência OFF, paragem por inércia.0

ContinuarparaOFF2ACTIVE, continuarparaSWITCH-
ON INHIBITED.
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ESTADO/DescriçãoValorNomeBit

Continuar operação (OFF3 inativo).1OFF3_ CONTROL2

Paragem de emergência, parar dentro do tempo de-
finido pelo parâmetro do acionamento. Continuar
para OFF3 ACTIVE; continuar para SWITCH-ON INHI-
BITED.

0

AVISO!
Certifique-sequeomotoreamáquinaacionada
podemserparadosusandoestemododepara-
gem.

Continuar para OPERATION ENABLED.1INHIBIT_ OPERATION3

Nota:Osinal de permissão funcdeve estar ativo; ver
adocumentaçãodoacionamento. Seoacionamento
está definidopara receber o sinal depermissão func
do fieldbus, este bit ativa o sinal.

Operação inibida.ContinuarparaOPERATION INHIBI-
TED.

0

Operação normal. Continuar para RAMP FUNCTION
GENERATOR: OUTPUT ENABLED.

1RAMP_OUT_ ZERO4

Forçar a saída do gerador de função de rampa para
zero. O acionamento é parado em rampa (limites de
corrente e de tensão CC em vigor).

0

Ativar a função de rampa.1RAMP_HOLD5

ContinuarparaRAMPFUNCTIONGENERATOR:ACCE-
LERATOR ENABLED.

Retenção de rampa (retenção da saída do Gerador
da Função de Rampa).

0

Operação normal. Continuar para OPERATING.1RAMP_IN_ ZERO6

Nota: Este bit é efetivo apenas se o interface de
fieldbus está definido como fonte para este sinal
pelos
parâmetros do acionamento.

Forçar a saída do gerador de Função de Rampa para
Zero.

0

Restauro de falhas se existir uma falha ativa. Conti-
nuar para SWITCH-ON INHIBITED.

0=>1REARME7

Nota: Este bit é efetivo apenas se o interface de
fieldbus está definido como fonte para este sinal
pelos
parâmetros do acionamento.

Continuar operação normal.0
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ESTADO/DescriçãoValorNomeBit

Acelerar para referência jogging 1.1JOGGING_18

Nota:
• Bits 4…6 devem ser 0.
• Consulte ainda a secção Jogging (página 60).

Jogging 1 desativado0

Acelerar para referência jogging 2.1JOGGING_29

Ver as notas no bit 8.

Jogging 2 desativado0

Controlo por fieldbus ativo.1REMOTE_ CMD10

Controlo fieldbus desativado (alguns bits ainda ope-
ram ex: Restaurar).

0

Selecione o local de controlo externo EXT2. Efetivo
se o local de controlo está parametrizado para sele-
cionar a partir do fieldbus.

1EXT_CTRL_ LOC11

Seleciona o local de controlo externo EXT1. Efetivo
se o local de controlo está parametrizado para sele-
cionar a partir do fieldbus.

0

Reservado12...15

￭ Palavra de estado

A tabela abaixo apresenta os conteúdos da Palavra de estado para o perfil de controlo
Acion ABB. A interface de fieldbus integrada converte a Palavra de estado do aciona-
mento para o fieldbus. O texto negrito emmaiúsculas faz referência aos estados
apresentados na Diagrama de transição de estado (página 629).

ESTADO/DescriçãoValorNomeBit

PRONTO PARA LIGAR.1RDY_ON0

NÃO PRONTO PARA LIGAR.0

PRONTO PARA OPERAR.1RDY_RUN1

OFF1 ATIVO.0

OPERAÇÃO ATIVA.1RDY_REF2

OPERAÇÃO INIBIDA.0

FAULT.1TRIPPED3

Sem falhas.0

OFF2 inativo.1OFF_2_STA4

OFF2 ATIVO.0
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ESTADO/DescriçãoValorNomeBit

OFF3 inativo.1OFF_3_STA5

OFF3 ATIVO.0

INIBE ARRANQUE.1SWC_ON_ INHIB6

-0

Aviso/Alarme.1ALARME7

Sem aviso/alarme.0

A OPERAR. O valor atual equivale ao valor de Re-
ferência = está dentro dos limites de tolerância,
ou seja, no controlo de velocidade, o erro de ve-
locidade é 10%da velocidadenominal domotor.

1AT_ SETPOINT8

Ovalor atual difere do valor deReferência = está
fora dos limites de tolerância.

0

Local de controlo do acionamento: REMOTO
(EXT1 ou EXT2).

1REMOTE9

Local de controlo do acionamento: LOCAL.0

O valor de frequência ou de velocidade atual é
igual ou superior ao limite de supervisão (defini-
do por parâmetro do acionamento). Válido em
ambos os sentidos de rotação.

1ABOVE_ LIMIT10

O valor atual de frequência ou velocidade estão
dentro do limite de supervisão.

0

Bits de estado que podem ser combinados com
a lógica do acionamento para a funcionalidade
específica da aplicação.

USER_011

Recebido sinal de Permissão func externo.1EXT_RUN_ ENABLE12

Não foi recebido o sinal externo de Permissão
func.

0

Reservado13...15

￭ Diagrama de transição de estado

O diagrama abaixo apresenta as transições de estado no acionamento quando este
está a usar o perfil Acion ABB e está configurado para seguir os comandos da palavra
de controlo da interface de controlo de fieldbus. O texto emmaiúsculas refere-se aos
estados que são usados nas tabelas representando as palavras de Controlo e Estado
do fieldbus. Ver as secções Palavra de controlo (página 626) e Palavra de estado (pági-
na 628).
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MAINS OFF

Falha

Perfil Acion ABB

(SW Bit3=1)

(CW Bit7=1)

NOT READY TO
SWITCH ON

FALHA

Potência
ON

(SW Bit6=1)

(CW Bit0=0)

(SW Bit0=0)

(CW=xxxx x1xx xxxx x110)

(SW Bit0=1)

(CW=xxxx x1xx xxxx x111)

SWITCH-ON
INHIBITED

CW = Palavra Controlo
SW = Palavra Estado

n = Velocidade
I = Corrente Entrada

RFG = Gerador de função de
rampa

f = Frequência

OPERATION
ENABLED

RFG: OUTPUT
ENABLED

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

OPERAÇÃO
(SW Bit8=1)

(CW=xxxx x1xx x111 1111)

(CW=xxxx x1xx xx11 1111)

(CW=xxxx x1xx xxx1 1111)

(SW Bit2=1)

ESTADO

condição

extremo
ascendente

(CW Bit6=0)

(CW Bit5=0)

C D

D

D

C

B

A

READY TO
SWITCH ON

READY TO
OPERATE

OPERATION
INHIBITED

OFF1
ACTIVE

(CW Bit3=0)

(SW Bit2=0)

operação
inibida

(CW Bit4=0)

n(f) = 0 / I = 0

(SW Bit1=0)

desde
qualquer
estado

(CW Bit0=0)

B C D

OFF1

(SW Bit1=1)

(CW=xxxx x1xx xxxx 1111
e SW Bit12=1)

desde
qualquer
estado Paragem emergência

OFF2 (CW Bit1=0)

Paragem emergência

OFF3 (CW Bit2=0)

desde
qualquer
estado

OFF2
ACTIVE

OFF3
ACTIVE (SW Bit4=0)(SW Bit5=0)

n(f) = 0 / I = 0

desde
qualquer
estado

(CW Bit3=1
e

SW Bit12=1)

A B C D
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￭ Referências

Operfil Acion ABB suporta o uso de duas referências, referência EFB 1 e referência EFB
2. As referências são palavras de 16 bit contendo cada uma umbit de sinal e um inteiro
de 15 bit. Uma referência negativa é formada calculando o complemento das duas a
partir do valor correspondente da referência positiva.

As referências são escaladas como definido pelos parâmetros 46.01...46.07; a escala
em uso depende do ajuste de 58.26 EFB ref1 tipo e 58.27 EFB ref2 tipo (página 455).

±
±

Fieldbus Acionamento

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (com referência de velocidade)
46.02 (com referência de frequência)

46.03 (com referência de binário)
46.04 (com referência de potência)

0 (com binário ou referência de potência)
(46.06) (com referência de velocidade)
(46.07) (com referência de frequência)

-(46.03) (com referência de binário)
-(46.04) (com referência de potência)

-(46.01) (com referência de velocidade)
-(46.02) (com referência de frequência)

As referências escaladas são indicadas por parâmetros 3.9 EFB referência 1 e 3.10 EFB
referência 2.
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￭ Valores atuais

O perfil Acion ABB suporta o uso de dois valores atuais de fieldbus, ACT1 e ACT2. Os
valores atuais são palavras de 16 bit contendo cada uma um bit de sinal e um inteiro
de 15 bit. Um valor negativo é formado calculando o complemento das duas a partir
do valor correspondente do valor positivo.

Os valores atuais estão escaladas como definido pelos parâmetros 46.01...46.04; a es-
cala em uso depende do ajuste dos parâmetros 58.28 EFB act1 tipo e 58.29 EFB act2
tipo (página 455).

Fieldbus Acionamento

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (com referência de
velocidade)
46.02 (com referência de
frequência)

46.03 (com referência de binário)
46.04 (com referência de potência)

-(46.03) (com referência de binário)
-(46.04) (com referência de
potência)

-(46.01) (com referência de
velocidade)
-(46.02) (com referência de
frequência)

0
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￭ Endereços de registo em espera Modbus

A tabela abaixo apresenta os endereços de registo em espera Modbus para os dados
do acionamento.

Este perfil disponibiliza um acesso convertido 16-bit para os dados.

Dados de registo (palavras 16 bit)Endereçoderegis-
to

Palavra de controlo. Ver a secção Palavra de controlo (página 626).

A seleção pode ser alterada usando o parâmetro 58.101 Dados I/O 1.

400001

Referência 1 (REF1).

A seleção pode ser alterada usando o parâmetro 58.102 Dados I/O 2.

400002

Referência 2 (REF2)

A seleção pode ser alterada usando o parâmetro 58.103 Dados I/O 3.

400003

Palavra Estado (SW). Ver a secção Palavra de estado (página 628).

A seleção pode ser alterada usando o parâmetro 58.104 Dados I/O 4.

400004

Valor atual 1 (ACT1)

A seleção pode ser alterada usando o parâmetro 58.105 Dados I/O 5.

400005

Valor atual 2 (ACT2)

A seleção pode ser alterada usando o parâmetro 58.106 Dados I/O 6.

400006

Dados ent/saída 7...24.

Selecionado pelos parâmetros58.107 Dados I/O 7 ... 58.124 Dados I/O 24.

400007...400024

Não usado400025...400089

Erro código de acesso. Consulte a secção Registos código de erro (registos
em espera 400090…400100) (página 639).

400090...400100

Ler/escrever parâmetro.

Os parâmetros são mapeados para registar endereços de acordo com o
parâmetro 58.33 Modo endereço.

400101...465536

O perfil Transparente
O perfil Transparente permite um acesso personalizável ao acionamento.

Os conteúdosdapalavra de controlo sãodefinidospelo utilizador. Apalavra de controlo
recebida do fieldbus é visível no parâmetro 6.5 EFB palv controlo transparente, e pode
ser usadapara controlar o acionamentousandoparâmetros apontadores e/ouprogra-
mação de aplicações.

A palavra de estado a ser enviada para o controlador de fieldbus é selecionada pelo
parâmetro 58.30 EFB pal est fte trans. Isto pode ser, por exemplo, a palavra de estado
configurável pelo utilizador em 6.50 Palavra estado util 1.

O perfil Transparente não envolve a conversão de dados da palavra de controlo ou de
estado. Se são escaladas referências ou valores atuais depende do ajuste dos parâme-
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tros 58.26...58.29. As referências recebidas do fieldbus são visíveis nos parâmetros 3.9
EFB referência 1 e 3.10 EFB referência 2.

O endereços de registo emesperaModbus para o perfil Transparente são comoosdos
perfil Acion ABB (veja a página 633).

Códigos de função Modbus
A tabela abaixo apresenta os códigos de funçãoModbus suportados pela interface de
fieldbus integrada.

DescriçãoNome da funçãoCódigo

Lê o estado 0/1 das bobinas (referências 0X).Ler bobinas01h

Lêo estado0/1 das entradasdiscretas (referên-
cias 1X).

Ler entradas discretas02h

Lêosconteúdosbináriosdos registosemespera
(referências 4X).

Ler registos em espera03h

Força uma única bobina (referência 0X) para 0
ou 1.

Escrever bobina única05h

Escreve um único registo em espera (referência
4X).

Escrever registo único06h

Fornece uma série de testes para verificação da
comunicação ou para verificar diversas con-
dições de erros internos.

Diagnósticos08h

Subcódigos suportados:

• 00h Devolver dados pesquisa: Teste
echo/loopback

• 01h Reiniciar opção comun: Reinicia e inicia-
liza o EFB, limpa as comunicações dos con-
tadores de eventos.

• 04 Força o modo de apenas escuta:
• 0Ah Limpar contadores e registos de

diagnósticos
• 0Bh Devolve contagem de mensagens do

barramento
• 0Ch Devolve comun do barramento Conta-

gem de erros
• 0Dh Devolve contagem de erros de exceção

do barramento
• 0Eh Devolve contagem de mensagens do

seguidor
• 0Fh Devolve não respostas do seguidor
• 10hDevolve contagemdo seguidor NAK (re-

conhecimento negativo)
• 11h Devolve contagem de ocupações do se-

guidor
• 12h Devolve contagem superação de carac-

teres do barramento
• 14h Limpar contador e bandeira de supe-

ração
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DescriçãoNome da funçãoCódigo

Devolve umapalavrade estadoeumacontagem
de eventos.

Obter contador eventos comun0Bh

Força umasequência debobinas (referência 0X)
para 0 ou 1.

Escrever múltiplas bobinas0Fh

Escreve o conteúdo de um bloco contíguo de
registos (referências 4X).

Escrever vários registos10h

Modifica os conteúdosdeumregisto4Xusando
uma combinação de uma máscara E, uma más-
cara OU, e os conteúdos atuais do registo.

Mascarar escrita registos16h

Escreve o conteúdo de um bloco contíguo de
registos 4X, lendo de seguida o conteúdo de
outro grupo de registos (os mesmos ou outros
diferentes dos escritos) num dispositivo servi-
dor.

Ler/Escrever Vários Registos17h

Subcódigos suportados:Transporte interfaceencapsulado2Bh/0Eh

• 0Eh Ler identificação dispositivo: Permite
ler a identificação e outra informação.

Códigos ID suportados (tipo acesso):

• 00h: Pedido para obter identificação básica
do dispositivo (acesso fluxo)

• 04h: Pedido para obter umobjeto de identi-
ficação específico (acesso individual)

IDs objeto suportados:

• 00h: Nome vendedor (“ABB”)
• 01h: Código do produto (por exemplo,

“AINFX”)
• 02h: Revisãoprincipal emenor (combinação

de conteúdos dos parâmetros 7.5 Versão
firmware e 58.2 ID protocolo).

• 03h: URL fornecedor (“www.abb.com”)
• 04h: Nome do produto (por exemplo,

“AINFX”)

Códigos de exceção
A tabela abaixo apresenta os códigos de exceção Modbus suportados pela interface
de fieldbus integrada.

DescriçãoNomeCódigo

O código de função recebido na consulta não é uma
ação
permitida para o servidor.

FUNÇÃO ILEGAL01h

O endereço de dados recebido na consulta não é um
endereço
permitido para o servidor.

ENDEREÇO DADOS ILEGAL02h
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DescriçãoNomeCódigo

A Quantidade de Registos pedida é maior do que a
que o acionamento consegue tratar.

VALOR DADOS ILEGAL03h

Nota: Este erro não significa que um valor escrito
para um parâmetro do acionamento esteja fora da
gama válida

O valor escrito para um parâmetro do acionamento
está fora dagamaválida. Consulte a secçãoRegistos
código de erro (registos em espera
400090…400100) (página 639).

FALHA DISPOSITIVO SEGUI-
DOR

04h

O servidor está ocupado com o processamento de
um comando do programa de longa duração.

DISPOSITIVO SEGUIDOR
OCUPADO

06h

Bobinas (conjunto referência 0xxxx)
Asbobinas são valores ler/escrever 1 bit. Osbits dapalavra de controlo estão expostos
comeste tipodedados. A tabela abaixo resumeasbobinasModbus (conjunto referência
0xxxx).

Perfil TransparentePerfil Acion ABBReferência

Palavra de Controlo bit 0OFF1_CONTROL00001

Palavra de Controlo bit 1OFF2_CONTROL00002

Palavra de Controlo bit 2OFF3_CONTROL00003

Palavra de Controlo bit 3INHIBIT_OPERATION00004

Palavra de Controlo bit 4RAMP_OUT_ZERO00005

Palavra de Controlo bit 5RAMP_HOLD00006

Palavra de Controlo bit 6RAMP_IN_ZERO00007

Palavra de Controlo bit 7REARME00008

Palavra de Controlo bit 8JOGGING_100009

Palavra de Controlo bit 9JOGGING_200010

Palavra de Controlo bit 10REMOTE_CMD00011

Palavra de Controlo bit 11EXT_CTRL_LOC00012

Palavra de Controlo bit 12Definido pelo utilizador (0)00013

Palavra de Controlo bit 13Definido pelo utilizador (1)00014

Palavra de Controlo bit 14Definido pelo utilizador (2)00015

Palavra de Controlo bit 15Definido pelo utilizador (3)00016

Palavra de Controlo bit 16Reservado00017

Palavra de Controlo bit 17Reservado00018
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Perfil TransparentePerfil Acion ABBReferência

Palavra de Controlo bit 18Reservado00019

Palavra de Controlo bit 19Reservado00020

Palavra de Controlo bit 20Reservado00021

Palavra de Controlo bit 21Reservado00022

Palavra de Controlo bit 22Reservado00023

Palavra de Controlo bit 23Reservado00024

Palavra de Controlo bit 24Reservado00025

Palavra de Controlo bit 25Reservado00026

Palavra de Controlo bit 26Reservado00027

Palavra de Controlo bit 27Reservado00028

Palavra de Controlo bit 28Reservado00029

Palavra de Controlo bit 29Reservado00030

Palavra de Controlo bit 30Reservado00031

Palavra de Controlo bit 31Reservado00032

10.99 RO/DIO palav ctrl, bit 0Reservado00033

10.99 RO/DIO palav ctrl, bit 1Reservado00034

10.99 RO/DIO palav ctrl, bit 2Reservado00035

10.99 RO/DIO palav ctrl, bit 3Reservado00036

10.99 RO/DIO palav ctrl, bit 4Reservado00037

10.99 RO/DIO palav ctrl, bit 5Reservado00038

10.99 RO/DIO palav ctrl, bit 6Reservado00039

10.99 RO/DIO palav ctrl, bit 7Reservado00040

10.99 RO/DIO palav ctrl, bit 8Reservado00041

10.99 RO/DIO palav ctrl, bit 9Reservado00042

Entradas discretas (conjunto referência 1xxxx)
As entradas discretas são valores só de leitura de 1 bit. Os bits da palavra de estado
estão expostas com este tipo de dados. A tabela abaixo resume as entradas discretas
Modbus (conjunto referência 1xxxx).

Perfil TransparentePerfil Acion ABBReferência

Palavra Estado bit 0RDY_ON10001

Palavra Estado bit 1RDY_RUN10002

Palavra Estado bit 2RDY_REF10003
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Perfil TransparentePerfil Acion ABBReferência

Palavra Estado bit 3TRIPPED10004

Palavra Estado bit 4OFF_2_STA10005

Palavra Estado bit 5OFF_3_STA10006

Palavra Estado bit 6SWC_ON_INHIB10007

Palavra Estado bit 7ALARME10008

Palavra Estado bit 8AT_SETPOINT10009

10009

Palavra Estado bit 9REMOTE10010

Palavra Estado bit 10ABOVE_LIMIT10011

Palavra Estado bit 11Definido pelo utilizador (0)10012

Palavra Estado bit 12Definido pelo utilizador (1)10013

Palavra Estado bit 13Definido pelo utilizador (2)10014

Palavra Estado bit 14Definido pelo utilizador (3)10015

Palavra Estado bit 15Reservado10016

Palavra Estado bit 16Reservado10017

Palavra Estado bit 17Reservado10018

Palavra Estado bit 18Reservado10019

Palavra Estado bit 19Reservado10020

Palavra Estado bit 20Reservado10021

Palavra Estado bit 21Reservado10022

Palavra Estado bit 22Reservado10023

Palavra Estado bit 23Reservado10024

Palavra Estado bit 24Reservado10025

Palavra Estado bit 25Reservado10026

Palavra Estado bit 26Reservado10027

Palavra Estado bit 27Reservado10028

Palavra Estado bit 28Reservado10029

Palavra Estado bit 29Reservado10030

Palavra Estado bit 30Reservado10031

Palavra Estado bit 31Reservado10032

10.2 Estado atraso DI, bit 0Reservado10033

10.2 Estado atraso DI, bit 1Reservado10034

10.2 Estado atraso DI, bit 2Reservado10035

638 Controlo fieldbus através da interface de fieldbus integrada (EFB)



Perfil TransparentePerfil Acion ABBReferência

10.2 Estado atraso DI, bit 3Reservado10036

10.2 Estado atraso DI, bit 4Reservado10037

10.2 Estado atraso DI, bit 5Reservado10038

10.2 Estado atraso DI, bit 6Reservado10039

10.2 Estado atraso DI, bit 7Reservado10040

10.2 Estado atraso DI, bit 8Reservado10041

10.2 Estado atraso DI, bit 9Reservado10042

10.2 Estado atraso DI, bit 10Reservado10043

10.2 Estado atraso DI, bit 11Reservado10044

10.2 Estado atraso DI, bit 12Reservado10045

10.2 Estado atraso DI, bit 13Reservado10046

10.2 Estado atraso DI, bit 14Reservado10047

10.2 Estado atraso DI, bit 15Reservado10048

Registos código de erro (registos em espera
400090…400100)
Estes registos contêm informação sobre a última pesquisa. O registo de erro é limpo
quando uma pesquisa terminou com sucesso.

DescriçãoNomeReferência

1 = Restaurar os registos de erros internos (91…95).Restaurar registos de erro90

Código de função das pesquisas falhadas.Código de função de erro91

Definir quando o código de exceção 04h é gerado
(ver a tabela acima).

Código de erro.92

• 00h Sem erro
• 02h Limite baixo/alto excedido
• 03h Índice em falha: Índice indisponível de um

parâmetro apontador
• 05hTipodedados incorretos:O valor não corres-

ponde ao tipo de dados do parâmetro
• 65hErrogeral: Erro indefinidoduranteotratamen-

to da pesquisa

Último registo (entrada discreta, bobina ou registo
em espera) lido ou escrito.

O registo falhou93

O último registo que foi escrito com sucesso.Último registo escrito com
sucesso

94

O último registo que foi lido com sucesso.Último registo lido com su-
cesso

95
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Controlo fieldbus através de
um adaptador fieldbus

Conteúdo do capítulo
Este capítulo descreve como o acionamento pode ser controlado por dispositivos ex-
ternos ao longo de rede de comunicação (fieldbus) através de ummódulo adaptador
de fieldbus opcional.

A interface de controlo por fieldbus do acionamento é descrita em primeiro lugar, se-
guido por um exemplo de configuração.

Resumo do sistema
O acionamento pode ser ligado a um sistema de controlo externo através de um
adaptador de fieldbus externo à unidade de controlo do acionamento. O acionamento
tem, na verdade, duas interfaces independentes para ligação fieldbus, chamadas
“adaptador fieldbus A” (FBA A) e “adaptador fieldbus B” (FBA B). O acionamento pode
ser configurado receber toda a informação de controlo através da(s) interface(s) de
fieldbus, ou o controlo pode ser distribuído entre a(s) interface(s) e outras fontes dis-
poníveis, tais como entradas digitais e analógicas, dependendo de como os locais de
controlo EXT1 e EXT2 estão configurados.

Nota:Otexto eos exemplos neste capítulo descrevemaconfiguraçãodeumadaptador
fieldbus (FBA A) pelos parâmetros 50.01…50.21 e pelos grupos de parâmetros 51…53.
O segundo adaptador (FBA B), se presente, é configurado de forma similar pelos
parâmetros 50.31…50.51 e pelos grupos de parâmetros 54…56. É recomendado que a
interface FBA B seja usada apenas para monitorização.

Os adaptadores de fieldbus estão disponíveis para vários sistemas e protocolos de
comunicação, por exemplo

9
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• CANopen (adaptador FCAN-01)

• ControlNet (adaptador FCNA-01)

• DeviceNet (adaptador FDNA-01)

• EtherCAT® (adaptador FECA-01)

• EtherNet/IP™ (adaptador FENA-11 ou FENA-21)

• Modbus RTU (adaptador FSCA-01.

• Modbus/TCP (adaptador FENA-11 ou FENA-21)

• POWERLINK (adaptador FEPL-02)

• PROFIBUS DP (adaptador FPBA-01)

• PROFINET IO (adaptador FENA-11 ou FENA-21).

Nota:Os adaptadores fieldbus com o sufixo “M” (ex. FPBA-01-M) não são suportados.

Acionamento
Controlador de
fieldbus

Fieldbus

Outros
dispositivos

Adaptador de fieldbus
tipo Fxxx instalado na
unidade de controlo
do acionamento
(ranhura 1, 2 ou 3)

Fluxo de
dados

E/S de processo
(cíclico)

E/S de processo (cíclico)
ou mensagens de Serviço
(acíclico)

Palavra de
controlo (CW)Referências
Palavra estado
(SW)Valores
atuais

Pedidos/Respostas de R/W dos
parâmetros
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Base da interface de controlo fieldbus
Acomunicação cíclica entre umsistema fieldbuseoacionamento consiste empalavras
de dados de entrada e de saída de 16- ou 32- bits. O acionamento pode suportar o uso
de ummáximo de 12 palavras de dados (16 bits) em cada direção.

Os dados transmitidos do conversor para o controlador fieldbus são definidos pelos
parâmetros 52.1 FBA A dados in1 ... 52.12 FBA A dados in12. Os dados transmitidos do
controlador fieldbusparaoacionamentosãodefinidospelosparâmetros53.1 FBAdados
out1 ... 53.12 FBA dados out12.

Perfil FBA

Rede de fieldbus

Comunicação cíclica

1

2

3

4)

Seleção
perfil

Função
arranque

22.11 /
26.11 / 26.12

...

1)

EXT1/2

Sel REF1
Veloc/Binário

20.01
20.06

Tabela
parâmetro

Adaptador de
fieldbus

Sel REF2
Veloc/Binário

22.12 /
26.11 / 26.12

Par. 01.01...99.99

FBA ACT2

FBA ACT1

FBA MAIN SW

Par. 10.01...99.99

FBA REF2

FBA REF1

FBA MAIN CW4)

Seleção
DATA OUT

Grupo 52

Seleção
DATA IN

Grupo 53

5)

Comunicação acíclica

Veja o manual do módulo adaptador de
fieldbus.

3)

Seleção
perfil

3)

DATA
OUT 2)

12

DATA
IN 2)

1

2

3

5)

...

12

Interface específico-fieldbus

Ver também outros parâmetros que podem ser controlados a partir do fieldbus.1)

O número máximo de palavras de dados usadas é dependente do protocolo.2)

Parâmetrosde seleçãoperfil/instância. Parâmetros específicosdomódulode fieldbus.
Paramais informações, consultarManual doUtilizadordomóduloadaptadorde fieldbus
apropriado.

3)

Controlo fieldbus através de um adaptador fieldbus 643



Com DeviceNet, a parte de controlo é transmitida diretamente.4)

Com DeviceNet, a parte de valor atual é transmitida diretamente.5)

￭ Palavra de controlo e palavra de estado

A Palavra de controlo (CW) é o principal meio de controlar o acionamento desde um
sistema de fieldbus. É enviada pela estação mestre de fieldbus para o acionamento
através do módulo adaptador. O acionamento comuta entre estados de acordo com
as instruções codificadasdebit naPalavrade controlo e retorna a informaçãodeestado
ao mestre na Palavra de estado.

Para o perfil de comunicação Acion ABB, os conteúdos da palavra de controlo e da pa-
lavra de estado estão detalhados nas páginas 573 e 574 respetivamente. Os estados
do acionamento são apresentados no diagrama de estado (página 575).

Quando um perfil de comunicação transparente é selecionado, por ex., pelo grupo de
parâmetros 51 FBA A ajustes, a palavra de controlo recebida do PLC está disponível em
6.3 FBA A palv controlo transparente. Os bits individuais da palavra podem ser usados
para controlo do acionamento através dos parâmetros apontadores de bit. A fonte da
palavra de estado, por exemplo 6.50 Palavra estado util 1, pode ser selecionada em
50.9 FBA A fonte transparente SW.

Depuração das palavras de rede

Se o parâmetro 50.12 FBA A ativar depur é ajustado para Rápido, a palavra de controlo
de recebida do fieldbus é apresentada pelo parâmetro 50.13 FBA A palav controlo, e a
palavra de estado transmitida para a rede de fieldbus por 50.16 FBA A palavra estado.
Estes dados “brutos” são muitos úteis para determinar se o mestre fieldbus está a
transmitir os dados corretos antes de passar o controlo à rede fieldbus.
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￭ Referências

As referências são palavras de 16-bit com um bit de sinal e um inteiro de 15-bit. Uma
referência negativa (indicando sentido de rotação inverso) é formada calculando o
complemento das duas a partir da referência positiva correspondente.

Os acionamentos da ABB podem receber informação de controlo de múltiplas fontes,
incluindo entradas digitais e analógicas, da consola de programação do acionamento
e de ummódulo adaptador de fieldbus. Para controlar o acionamento através do
fieldbus, o módulo deve ser definido como a fonte para a informação de controlo tal
comoa referência. Isto é feito utilizandoosparâmetrosde seleçãoda fonte nosgrupos
22 Seleção referência velocidade, 26 Corrente ref binário e 28 Corrente referência fre-
quência.

Depuração das palavras de rede

Seoparâmetro50.12FBAAativardepur éajustadoparaRápido, as referências recebidas
do fieldbus são apresentadas por 50.14 FBA A referência 1 e 50.15 FBA A referência 2.

Escala de referências

Nota: As escalas descritas abaixo são para o perfil de comunicação Acion ABB. Os
perfis de comunicação específicos de fieldbus podem usar diferentes escalas. Para
mais informações, consulte a documentação do adaptador de fieldbus

As referências são escaladas como definido pelos parâmetros 46.01...46.07; a escala
em uso depende do ajuste de 50.4 FBA A tipo ref1 e 50.5 FBA A tipo ref2.

±
±

Fieldbus Acionamento

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (com referência de velocidade)
46.02 (com referência de frequência)

46.03 (com referência de binário)
46.04 (com referência de potência)

0 (com binário ou referência de potência)
(46.06) (com referência de velocidade)
(46.07) (com referência de frequência)

-(46.03) (com referência de binário)
-(46.04) (com referência de potência)

-(46.01) (com referência de velocidade)
-(46.02) (com referência de frequência)
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As referências escaladas são indicadas por parâmetros 3.5 FB A referência 1 e 3.6 FB A
referência 2.

￭ Valores atuais

Os valores atuais são palavras de 16-bits com informação sobre a operação do aciona-
mento. Os tipos de sinais monitorizados são selecionados por parâmetros 50.7 FBA A
tipo atual 1 e 50.8 FBA A tipo atual 2.

Depuração das palavras de rede

Se o parâmetro 50.12 FBA A ativar depur é ajustado para Rápido, os valores atuais en-
viados para o fieldbus são apresentadas por 50.17 FBA A valor atual 1 e 50.18 FBA A
valor atual 2.

Escala de valores atuais

Nota: As escalas descritas abaixo são para o perfil de comunicação Acion ABB. Os
perfis de comunicação específicos de fieldbus podem usar diferentes escalas. Para
mais informações, consulte a documentação do adaptador de fieldbus.

As referências são escaladas como definido pelos parâmetros 46.01...46.04; a escala
em uso depende do ajuste de 50.7 FBA A tipo atual 1 e 50.8 FBA A tipo atual 2.

Fieldbus Acionamento

20000

10000

0

-10000

-20000

46.01 (com referência de
velocidade)
46.02 (com referência de
frequência)

46.03 (com referência de binário)
46.04 (com referência de potência)

-(46.03) (com referência de binário)
-(46.04) (com referência de
potência)

-(46.01) (com referência de
velocidade)
-(46.02) (com referência de
frequência)

0
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￭ Conteúdos da palavra de controlo do fieldbus (perfil Acion ABB)

O texto negrito emmaiúsculas faz referência aos estados apresentados no diagrama
(página 575.

ESTADO/DescriçãoValorNomeBit

Continuar para READY TO OPERATE.1Off1 controlo0

Paragemao longoda rampadedesaceleraçãoatualmente
ativa. Continuar paraOFF1ACTIVE; continuar paraREADY

0

TOSWITCHONexcetoseoutrosencravamentosestiverem
ativos (OFF2, OFF3).

Continuar operação (OFF2 inativo).1Off2 controlo1

Emergência OFF, paragem por inércia.0

Continuar paraOFF2 ACTIVE, continuar para SWITCH-ON
INHIBITED.

Continuar operação (OFF3 inativo).1Off3 controlo2

Paragemde emergência, parar dentro do tempo definido
pelo parâmetro do acionamento.

0

Continuar paraOFF3 ACTIVE, continuar para SWITCH-ON
INHIBITED.

AVISO!
Confirmar se omotor e amáquina acionada podem
ser parados usando este modo de paragem.

Continuar para OPERATION ENABLED.1Marcha3

Nota: O sinal de Permissão func deve estar ativo. Se o
acionamento está definido para receber o sinal de Per-
missãoFuncdo fieldbus, estebit ativaosinal. Ver também
os parâmetros 6.18 Plav estado inib arranq e 6.25 Palavra
estado 2 inibição conversor.

Operação inibida. Continuar paraOPERATION INHIBITED.0

Operaçãonormal. ContinuarparaRAMPFUNCTIONGENE-
RATOR: OUTPUT ENABLED.

1Ramp out zero4

Forçar a saída do gerador de Função de rampa para zero.
O acionamento desacelera imediatamente para a veloci-
dade zero (observando os limites de binário).

0

Ativar a função de rampa.1Ramp hold5

ContinuarparaRAMPFUNCTIONGENERATOR:ACCELERA-
TOR ENABLED.

Retenção de rampa (retenção da saída do Gerador da
Função de Rampa).

0
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ESTADO/DescriçãoValorNomeBit

Operação normal. Continuar para OPERATING.1Rampa em zero6

Nota: Este bit é efetivo apenas se o interface de fieldbus
é definido como fonte para este sinal pelos parâmetros
do acionamento.

Forçar a saída do gerador de Função de rampa para zero.0

Restauro de falhas se existir uma falha ativa. Continuar
para SWITCH-ON INHIBITED.

0=>1Rearme7

Nota: Este bit é efetivo apenas se o interface de fieldbus
for definido como a fonte do sinal de reposição pelos
parâmetros do acionamento.

Continuar operação normal.0

Acelerar para inching (jogging) setpoint 1.1Inching 18

Nota:
• Bits 4... 6 devem ser 0.
• Consulte ainda a secção Jogging (página 60).

Inching (jogging) 1 desativado.0

Acelerar para inching (jogging) setpoint 2.1Inching 29

Ver as notas no bit 8.

Inching (jogging) 2 desativado.0

Controlo por fieldbus ativo.1Cmd remoto10

A palavra de controlo e a referência não passam para o
acionamento, exceto para os bits 0...2.

0

Selecione o local de controlo externo EXT2. Efetivo se o
local de controlo estiver parametrizadopara ser seleciona-
do do fieldbus.

1Loc ctrl ext11

Seleciona o local de controlo externo EXT1. Efetivo se o
local de controlo está parametrizadopara ser selecionado
do fieldbus.

0

Reservado.12 a 15
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￭ Conteúdos da palavra de estado do fieldbus (perfil Acion ABB)

O texto negrito emmaiúsculas faz referência aos estados apresentados no diagrama
(página 575.

ESTADO/DescriçãoValorNomeBit

PRONTO PARA LIGAR.1Ready to switch
ON

0

NÃO PRONTO PARA LIGAR.0

READY TO OPERATE.1Prontoparafuncio-
nar

1

OFF1 ACTIVE.0

OPERATION ENABLED.1Ref pronta2

OPERATION INHIBITED. Verosparâmetros6.18Plavestado
inib arranqe6.25Palavra estado2 inibição conversor para
a condição de inibição.

0

FAULT.1Disparo3

Sem falhas.0

OFF2 inativo.1Off 2 inactive4

OFF2 ACTIVE.0

OFF3 inativo.1Off 3 inactive5

OFF3 ACTIVE.0

SWITCH-ON INHIBITED.1Switch-on
inhibited

6

–0

Aviso ativo.1Aviso7

Sem aviso ativo.0

OPERATING. O valor atual igual a referência = está dentro
dos limites de tolerância (ver parâmetros 46.21…46.23).

1No ponto de ajus-
te

8

O valor atual difere do valor de referência = está fora dos
limites de tolerância.

0

Local de controlo do acionamento: REMOTO (EXT1 ou
EXT2).

1Remoto9

Local de controlo do acionamento: LOCAL.0

Ver o parâmetro 6.29 Sel MSW bit 10.-Acima do limite10

Ver o parâmetro 6.30 Sel MSW bit 11.-Bit 0 do utilizador11

Ver o parâmetro 6.31 Sel MSW bit 12.-Bit 1 do utilizador12

Ver o parâmetro 6.32 Sel MSW bit 13.-Bit 2 do utilizador13

Ver o parâmetro 6.33 Sel MSW bit 14.-Bit 3 do utilizador14

Reservado.15

Controlo fieldbus através de um adaptador fieldbus 649



￭ O diagrama de estado (perfil Acion ABB)

Falha

desde qualquer
estado

SW b3=1

CW b7=1

desde qualquer estado

Paragem emergência

MAINS OFF SWITCH-ON
INHIBITED

NOT READY TO
SWITCH ON

READY TO SWITCH
ON

READY TO
OPERATE

OPERATION
INHIBITED

FALHA

OFF2
ACTIVE

OFF3
ACTIVE

OPERATION
ENABLED

RFG: OUTPUT
ENABLED

RFG: ACCELERATOR
ENABLED

OPERAÇÃO

ESTADO

OFF1
ACTIVE

OFF2 (CW b1=0)

SW b4=0

desde qualquer
estado

Paragem emergência

OFF3 (CW b2=0)

SW b5=0

n(f) = 0 / I = 0

condição

flanco
ascendente do
bit

Potência ON

SW b6=1

CW b0=0

SW b0=0

CW=xxxx x1xx xxxx x110

CW b3=0

A B C D

SW b2=0

operação
inibida

SW b8=1

CW=xxxx x1xx x111 1111

CW=xxxx x1xx xx11 1111

CW=xxxx x1xx xxx1 1111

SW b2=1

CW b6=0

CW b5=0

CW b4=0

n(f) = 0 / I = 0

SW b1=0

SW b1=1

CW=xxxx x1xx xxxx 1111

desde
qualquer
estado

OFF1 (CW b0=0)

B C D

C D

D

CW = Palavra Controlo
SW = Palavra Estado
bx = bit x
n = Velocidade
I = Corrente Entrada
RFG = Gerador de função de rampa
f = Frequência

D

C

B

A

SW b0=1

CW=xxxx x1xx xxxx x111
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Configuração do acionamento para controlo fieldbus
1. Instalar omódulo adaptador de fieldbusmecânica e eletricamente de acordo com

as instruções apresentadas no Manual do utilizador do módulo.

2. Dê partida no inversor de frequência.

3. Ativa a comunicação entre o conversor de frequência e o módulo adaptador de
fieldbus com o parâmetro 50.1 FBA A ativo.

4. Com 50.2 FBA A func perda comun, selecionar como deve reagir o acionamento a
uma quebra de comunicação.

Nota: Esta função monitoriza a comunicação entre o mestre fieldbus e o módulo
adaptador e a comunicação entre o módulo adaptador e o acionamento.

5. Com 50.3 FBA A saída t perda comun, define o tempo entre a deteção da quebra
de comunicação e a ação selecionada.

6. Seleciona valores específicos da aplicação para os restantes parâmetros no grupo
50Adaptador fieldbus (FBA), a começarde50.04. Exemplosdosvaloresapropriados
são apresentados nas tabelas abaixo.

7. Definir os parâmetros de configuração domódulo adaptador de fieldbus no grupo
51 FBA A ajustes. Comomínimo, definir o endereço de nodo requerido e o perfil de
controlo.

8. Definir os dados do processo transferidos para e do acionamento nos grupos de
parâmetros 52 FBA A ent dados e 53 FBA A dados out.

Nota:Dependendo do protocolo de comunicação e do perfil a ser usado, a palavra
de Controlo e de Estado pode já estar configurada para ser enviada/recebida pelo
sistema de comunicação.

9. Guardar os valores de parâmetros válidos para a memória permanente ajustando
o parâmetro 96.7 Guardar parâmetro para Guardar.

10. Validar os ajustes efetuados nos grupos de parâmetros 51, 52 e 53 ajustando o
parâmetro 51.27 FBA A atualizar par para Atualizar.

11. Configurar os locais de controlo EXT1 e EXT2 para permitir aos sinais de controlo
e referência chegaremdo fieldbus. Exemplosdos valores apropriados são apresen-
tados nas tabelas abaixo.
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￭ Exemplo de ajuste de parâmetros: FPBA (PROFIBUS DP)

Este exemplo indica como configurar uma aplicação básica de controlo de velocidade
que usa o perfil de comunicação PROFIdrive com PPO Tipo 2. Os comandos de arran-
que/paragemea referência estãode acordo comoperfil PROFIdrive,modode controlo
de velocidade.

Os valores de referência enviados para o fieldbus devem ser escalados dentro do
acionamentoparaque tenhamoefeitopretendido.Ovalorde referência±16384 (4000h)
corresponde à gama de velocidade ajustada no parâmetro 46.1 Escala velocidade (nos
sentidos de rotação direto e inverso). Por exemplo, se 46.01 é definido para 480 rpm,
então 4000h enviadas para o fieldbus vão requerer 480 rpm.

PZD6PZD5PZD4PZD3PZD2PZD1Sentido

Tempo desacel 1Tempo acel 1Referênciadevelo-
cidade

Palav controloSaída

Tensão CCCorrente motorValor atualdevelo-
cidade

Palav estadoEntrada

A tabela abaixo apresenta os ajustes recomendados dos parâmetros do acionamento.

DescriçãoAjustespara acio-
namentosACS880

Parâmetro acionamento

Ativa a comunicação entre o acionamento e o
módulo adaptador de fieldbus.

1...3 = [número da
ranhura]

50.1 FBA A ativo

Seleciona a referência 1 do fieldbus A, tipo e es-
cala.

4 = Velocidade50.4 FBA A tipo ref1

Selecionao tipoeescalado valor atual de acordo
comomododecontroloatualmenteativo (como
definido no parâmetro 19.01).

0 = Auto50.7 FBA A tipo atual 1

Exibe o tipo de módulo adaptador de fieldbus.1 = FPBA 1)51.1 FBA A tipo

DefineoendereçodenodoPROFIBUSdomódulo
adaptador de fieldbus.

32)51.02 Endereço nodo

Apresenta a taxa de transmissão atual da rede
PROFIBUS em kbits/s.

12000
1)51.03 Taxa transmissão

Apresenta o tipo de telegrama selecionadopela
ferramenta de configuração PLC.

1 = PPO1
1)51.04 Tipo MSG

Seleciona a Palavra de controlo segundooperfil
PROFIdrive (modo de controlo de velocidade).

0 = PROFIdrive51.05 Perfil

Desativa o modo de emulação RPBA.0 = Disabled51.07 Modo RPBA

Palav estado4 = SW 16bit
1)52.01 FBA data in1

Valor atual 15 = Act1 16bit52.02 FBA data in2

Corrente motor01.07
2)52.03 FBA data in3
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DescriçãoAjustespara acio-
namentosACS880

Parâmetro acionamento

Tensão CC01.11
2)52.05 FBA data in5

Palav controlo1 = CW 16bit
1)53.01 FBA data out1

Referência 1 (velocidade)2 = Ref1 16bit53.02 FBA data out2

Tempo de aceleração 123.12
2)53.03 FBA data out3

Tempo de desaceleração 123.13
2)53.05 FBA data out5

Validaos ajustesde configuraçãodoparâmetro.1 = Atualizar51.27 FBA A atualizar par

Selecionaocontrolodevelocidadecomoomodo
de controlo 1 para o local de controlo externo
EXT1.

2 = Velocidade19.12 Modo controlo Ext1

Seleciona o adaptador de fieldbus A como a
fonte dos comandos de arranque e paragem
para o local de controlo externo EXT1.

12 = Fieldbus A20.1 Comandos Ext1

Seleciona um sinal de arranque acionado por
nível para o local de controlo externo EXT1.

1 = Nível20.2 Tipodisparo iniciar Ext1

Seleciona a referência 1 do fieldbus A como a
fonte para a referência de velocidade 1.

4 = FB A ref122.11 Seleção ref1 veloc

1) Apenas de leitura ou automaticamente detectado/definido
2) Exemplo

A sequência de arranque para o exemplo do parâmetro acima é apresentada abaixo.

Palav controlo

• após arranque, falha ou paragem de emergência:
• 476h (1142 decimal) –> NOT READY TO SWITCH ON

• em operação normal:
• 477h (1143 decimal) –> READY TO SWITCH ON (parado)
• 47Fh (1151 decimal) –> OPERATING (a funcionar)
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Diagramasda rededecontrolo

Conteúdo do capítulo
O capítulo apresenta as redes de referência do acionamento. Os diagramas da rede de
controlo podem ser usados para monitorizar como os parâmetros interagem e onde
têm efeito dentro do sistema de parâmetros do acionamento.

Para mais informações, ver a secção Modos de operação do acionamento (página 26).
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Diagramas de controlo do acionamento

￭ Seleção da fonte de referência de velocidade I
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￭ Seleção da fonte de referência de velocidade II
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￭ Rampa e modelação da referência de velocidade

0

0

06
.0

1 
bi

t 4
 R

am
p 

ou
t z

er
o

23
.2

3 
E

m
er

ge
nc

y 
st

op
 ti

m
e

23
.1

2 
A

cc
el

er
at

io
n 

tim
e 

1

23
.1

3 
D

ec
el

er
at

io
n 

tim
e 

1

23
.1

4 
A

cc
el

er
at

io
n 

tim
e 

2

23
.1

5 
D

ec
el

er
at

io
n 

tim
e 

2

23
.2

8 
V

ar
ia

bl
e 

sl
op

e 
en

ab
le

23
.2

9 
V

ar
ia

bl
e 

sl
op

e 
ra

te

06
.1

1 
bi

t 5
 E

m
er

ge
nc

y 
st

op

46
.0

1 
S

pe
ed

 s
ca

lin
g

23
.1

6 
S

ha
pe

 ti
m

e 
ac

c 
1

23
.1

7 
S

ha
pe

 ti
m

e 
ac

c 
2

23
.1

8 
S

ha
pe

 ti
m

e 
de

c 
1

23
.1

9 
S

ha
pe

 ti
m

e 
de

c 
2

S
H

A
PE

06
.1

1 
bi

t 5
 E

m
er

ge
nc

y 
st

op
 

23
.0

1 
S

pe
ed

 re
f r

am
p 

in
pu

t

 2
3.

27
 R

am
p 

ou
tp

ut
 b

al
an

ci
ng

 re
f

 2
3.

26
 R

am
p 

ou
tp

ut
 b

al
an

ci
ng

 e
na

bl
e

Se
le

ct
io

n

>

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Se
le

ct
io

n

>

30
.1

2 
M

ax
im

um
 s

pe
ed

O
R

06
.0

1 
bi

t 6
 R

am
p 

in
 z

er
o

Se
le

ct
io

n

>

22
.4

2 
Jo

gg
in

g 
1 

re
f 

22
.4

3 
Jo

gg
in

g 
2 

re
f

R
A

M
P

23
.2

0 
A

cc
 ti

m
e 

jo
gg

in
g

23
.2

1 
D

ec
 ti

m
e 

jo
gg

in
g

23
.0

2 
S

pe
ed

 re
f r

am
p 

ou
tp

ut

Va
lu

e

A
N

D

A
N

D

A
N

D

06
.0

1 
bi

t 4
 R

am
p 

ou
t z

er
o

06
.0

1 
bi

t 6
 R

am
p 

in
 z

er
o

06
.0

1 
bi

t 9
 In

ch
in

g 
2

06
.0

1 
bi

t 8
 In

ch
in

g 
1

06
.0

1.
 b

it 
5 

R
am

p 
ho

ld

O
R

A
N

D

O
R

20
.2

6 
Jo

gg
in

g 
1 

st
ar

t 
so

ur
ce

20
.2

7 
Jo

gg
in

g 
2 

st
ar

t 
so

ur
ce

20
.2

5 
Jo

gg
in

g 
en

ab
le

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

23
.1

1 
R

am
p 

se
t s

el
ec

tio
n

A
N

D
S

to
p 

co
m

m
an

d

A
N

D
S

to
p 

co
m

m
an

d

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e

Va
lu

e
22

.0
1 

S
pe

ed
 re

f u
nl

im
ite

d

30
.1

1 
M

in
im

um
 s

pe
ed

Va
lu

e

Va
lu

e

R
A

M
P

AC
C

 T
IM

E

D
EC

 T
IM

E

AC
C

 T
IM

E

D
EC

 T
IM

E

23
.2

4 
S

pe
ed

 ra
m

p 
in

 z
er

o 
so

ur
ce

23
.2

0 
A

cc
 ti

m
e 

jo
gg

in
g

23
.2

1 
D

ec
 ti

m
e 

jo
gg

in
g

Se
le

ct
io

n

>

658 Diagramas da rede de controlo



￭ Configuração do feedback do motor
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￭ Feedback de carga e configuração do contador de posição
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￭ Erro de cálculo de velocidade
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￭ Controlador de velocidade
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￭ Seleção e modificação da fonte de referência de binário
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￭ Seleção do modo de operação
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￭ Seleção de referência para controlador de binário
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￭ Limitação binário
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￭ Controlador binário
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￭ Seleção da referência de frequência
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￭ Modificação da referência de frequência
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￭ Seleção da referência de tensão CC
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￭ Modificação da referência de tensão CC
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￭ Setpoint do processo PID e seleção da fonte de feedback
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￭ Controlador processo PID
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￭ Comunicação mestre/seguidor I (Mestre)
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￭ Comunicação mestre/seguidor II (Seguidor)
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Informação adicional
—

Consultas de produtos e serviços
Envie todas as consultas sobre produtos para o representante local da ABB, in-
dicando a designação do tipo e o número de série da unidade em questão. A
lista de contactos de vendas, suporte e serviços da ABBpode ser encontrada em
www.abb.com/contact-centers.

Formação em produtos
Para informações sobre a formação em produtos ABB, aceda a
new.abb.com/service/training.

Feedback sobre os manuais ABB
Agradecemos os seus comentários sobre os nossos manuais. Visite
new.abb.com/drives/manuals-feedback-form.

Biblioteca de documentação na Internet
Estãodisponíveis na Internetmanuais eoutrosdocumentosdosnossosprodutos
em formato PDF em www.abb.com/drives/documents.
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