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1. Seguranca

N

Somente um técnico eletricista qualificado esta
autorizado a realizar a instalacao elétrica!

Este manual contém indicagdes de cuidado e avisos claramente marcados que sdo para sua
seguranga pessoal, e para evitar qualquer dano néo intencional ao produto ou aos aparelhos

conectados.

Leia cuidadosamente as informacdes contidas nas indicacoes de cuidado e

avisos:

= Aviso geral
Risco de danos ao produto ou
a aparelhos a ele conectados

= Voltagem perigosa
A Risco de morte ou
ferimentos graves

> B>k Db

Os componentes da unidade de energia do conversor de frequéncia estao ativos
quando o Praxi 20 esta conectado a rede elétrica. Entrar em contato com esta
tensao é extremamente perigoso e pode causar morte ou ferimentos graves. A
unidade de controle é isolada do potencial da rede elétrica.

Os terminais do motor U, V, W (T1, T2, T3) e os possiveis terminais do resistor do
freio -/+ estdo ativos quando o Praxi 20 esta conectado a rede elétrica, mesmo
se 0 motor nao estiver funcionando.

Os terminais de E/S de controle sdo isolados do potencial da rede elétrica.
Porém, os terminais de saida do relé podem ter uma tens&o de controle
perigosa, presente mesmo quando o Praxi 20 estiver desconectado da rede
elétrica.

A corrente de fuga a terra dos conversores de frequéncia Praxi 20 excede 3,5 mA
CA. De acordo com a norma EN61800-5-1, uma conex&o reforgada do terra de
protecdo deve ser providenciada.

Se o conversor de frequéncia for usado como parte de uma maquina, o
fabricante da maquina sera responsavel por equipar a maquina com um
interruptor central (EN 60204-1).
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1. Seguranca
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Se o Praxi 20 for desconectado da rede elétrica enquanto o motor estiver em
operagéo, ele permanecera ativo se o motor estiver energizado pelo processo.
Neste caso, o motor funciona como um gerador que envia energia ao conversor
de frequéncia.

Apos desconectar o conversor de frequéncia da rede elétrica, aguarde até que
a ventoinha pare e os indicadores na tela se apaguem. Espere mais 5 minutos
antes de fazer qualquer trabalho no Praxi 20.

O motor pode iniciar automaticamente apds uma situagao de falha se a fungéo
de reinicializagdo automatica tiver sido ativada.

Oes de seguranca

O conversor de frequéncia Praxi 20 foi projetado somente para instalagdes fixas.

N&o faga nenhuma medigéo quando o conversor de frequéncia estiver
conectado a rede elétrica.

N&o execute quaisquer testes de resisténcia de voltagem em qualquer parte do
Praxi 20. A seguranga do produto é totalmente testada na fabrica.

Antes de fazer medigdes no motor ou no cabo do motor, desconecte o cabo do
motor do conversor de frequéncia.

N&o abra a tampa da unidade do Praxi 20. A descarga de voltagem estatica dos
seus dedos pode danificar os componentes. A abertura da tampa também pode
danificar o dispositivo. Se a tampa do Praxi 20 estiver a aberta, a garantia se
torna nula.

SCHMERSAL



1. Seguranca

1.3 Aterramento e protegéo de falha do terra

O conversor de frequéncia Praxi 20 deve ser sempre aterrado com um condutor de aterramento
conectado ao terminal de aterramento. Veja a figura abaixo:

Mit - MI3

Mi4

@ L ®
oy e u.&'i

MI5

® A falha do terra dentro do conversor de frequéncia protege apenas o préprio conversor contra

falhas do terra.
B Se os interruptores de proteg&o contra falha do terra sdo usados, devem ser testados com o
conversor no qual é possivel que falhas do terra ocorram em situacdes de falha.

SCHMERSAL



1.4 Antes de ligar o motor

>BbB B

Lista de checagem:

Antes de ligar o motor, verifique se o motor est4 corretamente montado e
certifique-se de que a maquina conectada ao motor permite que o motor seja
ligado.

Defina a velocidade maxima do motor (frequéncia) de acordo com o motor e a
méquina conectada a ele.

Antes de inverter a diregdo do eixo motor, certifique-se de que isto possa ser
feito com seguranga.

Certifique-se de que nenhum capacitor de corregéo de energia esteja conectado
ao cabo do motor.

OBSERVA(;AO: Vocé pode baixar os manuais do produto em inglés e francés, que contém
informagdes aplicaveis sobre seguranga, alertas e adverténcias em www.schmersal.com.br.

10
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2. Recebimento da Entrega

Apds a desembalagem do produto, verifique se ndo ha nenhum sinal de danos no produto
causados pelo transporte e confirme que a entrega esta completa (compare a designagéo de tipo
do produto com o cédigo abaixo).

Caso o conversor tenha sido danificado durante a remessa, contate a companhia de seguro da
carga ou o transportador.

Se a entrega nao corresponder ao seu pedido, contate o fornecedor imediatamente.

PRAXI0020- 1L- 0001- 1 +OPTIONS

Praxi 10

Input phase

1L = Single phase
3L =Three phases

Output Current

Input Voltag

1=115V

2=208-230V

4=2380-480V

7 =600V

+Options

EMC2

QPES

Language of the d tation

+DLCN = Chinese +DLNL = Dutch
+DLCZ = Czech +DLNO = Norwegian
+DLDE = German +DLPT = Portuguese
+DLDK = Danish +DLRU = Russian
+DLES = Spanish +DLSE = Swedish
+DLFI= Finnish +DLTR = Turkish
+DLFR = French +DLUS = US English
+DLIT = Italian empty = English

Figura 2.1: Cddigo de designagéo de tipo do Praxi 20

@ SCHMERSAL 11



2. Recebimento da Entrega

2.2 Armazenamento

Se o conversor de frequéncia devera ser mantido armazenado antes de ser utilizado, verifique se as
condigdes ambientes sdo aceitaveis:

Temperatura de armazenamento -40...+70°C
Umidade relativa < 95%, sem condensagao

2.3 Manutengéo

Em condicdes normais de operacéo, os conversores de frequéncia Praxi 20 sao livres de
manutengado. Porém, a manutengéo regular é recomendada para garantir uma operagéo sem
defeitos e uma longa vida Util do inversor. Nés recomendamos seguir os intervalos de manutengéo
da tabela abaixo.

Intervalo de manutengao Acao de manutengao

Quando quer que necessario « Limpar dissipador de calor*

Regular « Verificar o torque de aperto dos terminais

« Verifique os terminais de entrada e saida
e os terminais de E/S de controle.
« Limpe tunel de resfriamento.*
« Verifique a operagéo da ventoinha de resfriamento. Verifique
se ha corrosdo nos terminais, barramentos e outras superficies.*

12 meses
(se armazenado)

« Verifique e limpe as ventoinhas de resfriamento:
Ventoinha principal*
Ventoinha interna*

6 - 24 meses
(dependendo do ambiente)

* Apenas para chassi 4 e chassi 5
2.3.1 Recarga de capacitor

Apos um periodo de armazenamento maior, os capacitores precisam ser recarregados para evitar
danos. Possivel alta corrente de fuga pelos capacitores deve ser limitada.

A melhor maneira para conseguir isso é usar um fornecimento de energia CC com limite de corrente
ajustavel.

1) Defina o limite de corrente para 300...800 mA de acordo com o tamanho do conversor.
2) Conecte o fornecimento de energia CC as fases de entrada L1 e L2.

3) Defina a voltagem CC para o nivel nominal de voltagem CC do (1.35*Un AC) e alimente o
conversor por pelo menos 1 hora.

Se a voltagem CC néo estiver disponivel e a unidade foi armazenada por muito mais de 12 meses
sem energia, consulte a fabrica antes de conectar a energia.

12 SCHMERSAL



2. Recebimento da Entrega

2.4 G

ia

Apenas defeitos de fabricagéo sdo cobertos pela garantia. O fabricante ndo assume nenhuma
responsabilidade por danos causados durante ou resultantes do transporte, recebimento da
entrega, instalag&o, colocagdo em operag&o ou uso.

O fabricante ndo sera tido como responsavel em nenhuma circunstancia por danos e falhas
resultantes de mau uso, instalagao incorreta, temperatura ambiente inaceitavel, poeira, substancias
corrosivas ou operagao fora das especificagdes nominais. Da mesma forma, o fabricante néo sera
tido como responsavel por danos consequenciais.

O tempo de garantia do fabricante é de 18 meses a partir da data de entrega ou 12 meses a
partir da colocagédo em operagao, de acordo com o que expirar primeiro (Termos de Garantia da
Schmersal).

O distribuidor local pode conceder um tempo de garantia diferente do mencionado acima. Esse
tempo de garantia deve estar especificado nos termos de venda e garantia do distribuidor. A
Schmersal nao assume responsabilidade por nenhuma outra garantia que nao tenha sido emitida
pela Schmersal.

Para qualquer assunto em respeito a garantia, entre em contato primeiramente com seu distribuidor.

SCHMERSAL 13



3. Instalacao

3.1 Instalagdo mecanica

Ha duas maneiras possiveis para montar o Praxi 20 na parede. Para MI1 - MI3, parafusos ou
montagem com trilho DIN; para MI4 - MI5, parafusos ou montagem com flange.

MI3
i =Ms

MI2

Mi1 =M5

=M4

@5 oo o
- —
= == —

A A

Figura 3.1: Montagem com parafusos, MI1 - MI3

£ =me

£l =m6

Figura 3.2: Montagem com parafusos, Ml4 - MI5

14 ® SCHMERSAL



3. Instalacao PRAXI 20

OBSERVAGAO: Consulte as dimensées de montagem na parte traseira da unidade.
Mais detalhes no Capitulo 3.1.1.

Figura 3.3: Montagem com trilho DIN, MI1 - MI3

T

e i

Figura 3.4: Montagem com flange, Ml4 - MI5

SCHMERSAL 15



3. Instalacao PRAXI 20

1.5 |

Figura 3.5: Dimensées do recorte para montagem com flange do MR4
(unidade: mm)

| L]

Figura 3.6: Dimensées do recorte para montagem com flange do MR5
(unidade: mm)
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3. Instalacao
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Figura 3.7: Dimensées da profundidade para montagem com flange do MR4 e
MR5 (unidade: mm)

@ SCHMERSAL
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3. Instalacao

3.1.1 Dimensdes do Praxi 20

w2 D2
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Figura 3.8: Dimensées do Praxi 20, MI1 - MI3
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Figura 3.9: Dimensées do Praxi 20, Ml4 - MI5
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3. Instalacao

MR TN I N T T TN AU

Mi1 160,1 147 137,3 65,5 37,8 45 98,5

MI2 195 183 170 90 62,5 55 101,5 7
MI3 254,3 244 229,3 100 75 55 108,5 7
Mi4 370 350,5 336,5 165 140 7 165 -
MI5 414 398 383 165 140 7 202 -

Tabela 3.1: Dimensées do Praxi 20 em milimetros

I S TS R

160 0,5
Mi2 90 195 102 0,7
MI3 100 2543 109 1
Mi4 165 370 165 8
Mi5 165 414 202 10

*sem embalagem de envio

Tabela 3.2: Dimensées do chassi do Praxi 20 (mm) e peso (kg)

| oms | ommweom | o |
[ [ s [ o [ e
M1 2,6 6,3 3,9 1,2

MI2 35 o9 4 15
MI3 3,9 10 4,3 22
Mi4 6,5 14,6 6,5 18
MI5 6,5 16,3 8 22

*sem embalagem de envio
Tabela 3.3: Dimensoes do chassi do Praxi 20 (polegadas) e peso (libras)

SCHMERSAL 19



3. Instalacao

b:co

]
oo

peecosoe]
(NeeT TeernJ

Figura 3.10: Dimensées do Praxi 20, MI2 - 3 Local de Exibicao

Dimensoes
om) [ w2 ]

A 17 22,3
B 44 102
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3. Instalacao

W2

Figura 3.11: Dimensées do Praxi 20, M4 - 5 Local de Exibicdo

Dimensées Chassi
(mm) M2 M3
A 205 248,5
B 87 87

SCHMERSAL
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3. Instalacao

3.1.2 Resfriamento

Deve-se deixar um espago livre suficiente acima e abaixo do conversor de frequéncia para
garantir uma circulagdo de ar e resfriamento adequados. Vocé encontrara as dimensdes

necessarias para espago livre na tabela abaixo.

Se vérias unidades forem montadas umas sobre as outras, o espago livre exigido sera igual a
C + D (consulte figura abaixo). Além disso, o ar de saida usado para resfriamento pela unidade
inferior deve ser direcionado para longe da entrada de ar da unidade superior.

A quantidade de ar de resfriamento necessaria é indicada abaixo. Ademais, certifique-se de
que a temperatura do ar de resfriamento ndo ultrapasse a temperatura ambiente méaxima do

conversor.

[ o [ o [ o]
20 20

100 50
Mi2 20 20 100 50
MI3 20 20 100 50
Mi4 20 20 100 100
MI5 20 20 120 100

Tabela 3.4: V&o livre min. ao redor do inversor
de CA

* Vos livres min. A e B para unidades MI1 ~ MI3
podem ser 0 mm se a temperatura ambiente esta
abaixo de 40 graus.

Figura 3.12: Espaco de instalagdo

A = vao livre ao redor do conversor de freq. (vide também B)
B = distancia entre um conversor e outro ou distancia até a parede do gabinete

C = espago livre acima do conversor de frequéncia
C = espago livre abaixo do conversor de frequéncia

22
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3. Instalacao

OBSERVAQI\O: Consulte as dimensdes de montagem na parte traseira da unidade. Deixe
espaco livre para resfriamento acima (100 mm), abaixo (50 mm) e nas laterais (20 mm) do
Praxi 20. Para MI1 - MI3, instalagéo lado a lado permitida apenas se a temperatura ambiente for
inferior a 40°C; para MI4 - MI5, a instalagdo de lado a lado ndo é permitida.

Ar necessario para o resfriamento (m®h)

Mi1 10
Mi2 10
MI3 30
Mi4 45
MI5 75

Tabela 3.5: Ar necessario para o resfriamento

SCHMERSAL 23



3. Instalacao

3.1.3 Perdas de poténcia

PRAXI 20

Se o operador deseja aumentar a frequéncia de comutagao da unidade por alguma razdo
(tipicamente, como exemplo, para reduzir o ruido do motor), isso inevitavelmente afeta os
requisitos de perda de poténcia e resfriamento. Para poténcias de eixo de motor diferentes, o
operador pode selecionar a frequéncia de comutagdo de acordo com o gréfico abaixo.

24
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3. Instalacao

PRAXI 20

SCHMERSAL
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3. Instalacao PRAXI 20
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3. Instalacao

PRAXI 20
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3. Instalacao

PRAXI 20
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3. Instalacao

PERDA DE POTENCIA DE MI1 - MI3 1P 230 V
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3. Instalacao
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3. Instalacao

3.1.4 Niveis de EMC

A norma EN61800-3 define a divisdo de conversores de frequéncia em quatro classes de
acordo com o nivel de perturbacdes eletromagnéticas emitidas, requisitos de uma rede de
sistema de poténcia e ambiente de instalagdo (ver abaixo). A classe EMC de cada produto é
definida no cédigo de designagéo de tipo.

Categoria C1: Conversores de frequéncia dessa classe estdo em conformidade com os
requisitos da categoria C1 da norma de produto CN 61800-3 (2004). A Categoria C1 assegura
as melhores caracteristicas EMC e inclui conversores cuja voltagem nominal € menor do que
1000 V e que sdo destinados para uso no 1° ambiente.

NOTA: Os requisitos da classe C sdo alcangados apenas no que tange as emissdes
conduzidas.

Categoria C2: Conversores de frequéncia dessa classe estdo em conformidade com os
requisitos da categoria C2 da norma de produto EN 61800-3 (2004). A Categoria C2 inclui
conversores em instalagdes fixas cuja voltagem nominal é menos do que 1000 V. Conversores
de classe C2 podem ser usados tanto no 1° como no 2° ambiente.

Categoria C4: Conversores dessa classe ndo oferecem protegao contra emissées EMC. Esses
tipos de conversores sdo montados em gabinetes.

Ambientes na nhorma de produto EN 61800-3 (2004)

Primeiro ambiente: Ambiente que inclui locais residenciais. Também inclui estabelecimentos
diretamente conectados, sem intermediacéo, a transformadores e a uma rede de alimentagéo
elétrica de baixa voltagem que supre edificios usados para propdsitos residencias.

NOTA: casas, apartamentos, locais comerciais ou escritérios em edificios residenciais sdo
exemplos de locais do primeiro ambiente.

Segundo ambiente: Ambiente que inclui todos os estabelecimentos, exceto aqueles
conectados a uma rede de alimentagao elétrica de baixa voltagem que supre edificios usados
para propésitos residencias.

NOTA: éreas industriais e areas técnicas de qualquer edificio alimentado por um transformador
dedicado sdo exemplos de locais do segundo ambiente.
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3. Instalacao

3.1.5 Alterando a classe de protegdo EMC de C2 para C4

A classe de protegdo EMC dos conversores de frequéncia MI1-3 pode ser alterada da classe
C2 para a classe C4 (exceto conversores de 115 V e 600 V) removendo-se o parafuso de
desconexao do capacitor-EM (consulte a figura abaixo). MI4 & 5 também podem ser alterados
removendo os jumpers EMC.

OBSERVAQI\O: Nao tente alterar o nivel EMC de volta para a classe C2. Mesmo que o
procedimento acima seja revertido, o conversor de frequéncia ndo satisfara mais os requisitos
EMC para a classe C2!

Figura 3.13: Classe de protecdo EMC, MI1 - MI3

Figura 3.14: Classe de protegao EMC, Mi4
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3. Instalacao

Figura 3.15: Classe de protecdo EMC, MI5

3
L _!H,
-Lli.l.l .;I -

Figura 3.16: Jumpers

B Remova a cobertura principal e localize os dois jumpers.

B Desconecte os filtros-RFI do chdo levantando os jumpers de suas posigdes padrao.

Veja Figura 3.11

SCHMERSAL
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3. Instalacao

3.2 Cabeamento e conexdes

3.2.1 Cabeamento elétrico

Observacao: O torque de aperto para cabos de forga é 0.5 - 0.6 Nm (4-5 in.lbs).

3N (230V,400V)

Saida do motor

Retire o
revestimento
do cabo de
ELETRICA %asnco MOTOR
aterramento
em 360°

Figura 3.17: Conexdes de alimentac&o do Praxi 20, M1

3~(230V, 400V, 575V) Resistor de freio externo
3~(230V, 400V, 575V)

1~(230V) 1~ (115V)
/_\ Motor out
L1L2/N L3 R+ R-U/T1V/T2W/T3
Retire o
revestimento L 2L Tt
do cabo de .
plastico para

o aterramento
em 360°

RESISTOR
DE FREIO

il

Figura 3.18: Conexdes de alimentagédo do Praxi 20, MI2 - MI3

MOTOR

ELETRICA
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3. Instalacao

3~ (380, 480V) SAIDA
DO MOTOR

RESISTOR
REDE DE FREIO
ELETRICA MoTOR

Figura 3.19: Conexdes de alimentagéo do Praxi 20, Mi4

3~ (380, 480V) SAIDA
DO MOTOR

\!L!l/gl'lil °

_ REDE RESISTOR MOTOR
ELETRICA DE FREIO

Figura 3.20: Conexdes de alimentagdo do Praxi 20, MI5

SCHMERSAL
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3. Instalacao PRAXI 20

3.2.2 Cabeamento de controle

tt

Fixe o suporte
APOS a instalagdo
dos cabos de forca

n

Fixe esta placa
ANTES da
instalacdo

dos cabos

de forca

Figura 3.21: Monte da placa PE e suporte a cabo AP, MI1 - MI3
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3. Instalacao PRAXI 20

Fixe o suporte
APOS a instalagdo
dos cabos de forca

Fixe esta placa
ANTES da instalagéo
dos cabos de forca

Figura 3.22: Monte a placa PE e suporte a cabo API, M4 - MI5

SCHMERSAL
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3. Instalacao

-

.
P
e e e e

~.

Figura 3.24: Abra a tampa, M4 - MI5

38
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3. Instalacao PRAXI 20

Torque de
Sdadliad. . ‘ peﬂodo cabo

7 ",’,’_ﬂ de controle: 0,4 Nm
i

Retire o
revestimento do
cabo de plastico
para o aterramento
em 360°

Figura 3.25. Instale os cabos de controle MI1 - MI3.
Consulte o Capitulo 6.2

Figura 3.26: Instale os cabos de controle MI4 - MI5.
Consulte o Capitulo 6.2

SCHMERSAL
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3. Instalacao

3.2.3 Placas opcionais permitidas no Praxi 20

Para ver as placas opcionais permitidas na ranhura, consulte abaixo:

OBSERVAGAO: OPT-B1 e OPT-B4 suportam apenas fonte de alimentagéo externa.

Placas de opgao (todas as placas sdo envernizadas)

OPT-E3-V Profibus DPV1 (Conector de parafuso)

OPT-E5-V Profibus DPV1 (Conector D9)

OPT-E6-V CAN aberto

OPT-E7-V RedeDispositivo

OPT-B1-V 6 x DI/DO, cada /O pode ser individualmente

OPT-B2-V 2 x saida do relé + Termistor

OPT-B4-V 1 xAl, 2 xAO (isolado)

OPT-B5-V 3 x Saidas do relé

OPT-B9-V 1xRO, 5 x DI (42-240 VAC)

OPT-BH-V 3 x Medigao de temperatura (suporte para sensores PT100,
PT1000, NI1000, KTY84-130, KTY84-150, KTY84-131)

OPT-BF-V 1xA0, 1xDO, 1xRO
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3. Instalacao

Estrutura do conjunto de placa opcional:

SCHMERSAL

PRAXI 20
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3. Instalacao
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3. Instalacao

3.2.4 Aparafusamento de cabos

Figura 3.28: Parafusos do MI2

SCHMERSAL
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3. Instalacao

M4*8 Screws 10pcs

M4*10 Screws 4pcs

Figura 3.27: Parafusos do MI1

M4*9 Screws 14pcs

Figura 3.28: Parafusos do MI2
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3. Instalacao

3.2.5 Especificagdes de cabo e fusiveis

Utilize cabos com resisténcia ao calor de ao menos 70°C. Os cabos e os fusiveis devem ser
dimensionados de acordo com as tabelas abaixo. A instalagao dos cabos de acordo com
regulamentos da UL é apresentada no Capitulo 3.2.8.

Os fusiveis funcionam também como protegao contra sobrecarga do cabo.

Estas instrucdes sé se aplicam no caso de um motor e uma conexao de cabo do conversor
de frequéncia para o motor. Em qualquer outro caso, peca mais informagdes a fabrica.

Tipos de cabo da rede elétrica 1 1
Tipos de cabo da rede elétrica 3 1
Tipos de cabo de controle 4 4

Tabela 3.6: Tipos de cabo necessarios para atender as normas.
Categorias EMC sdo descritas no Capitulo EMC levels

Cabo de energia para a instalagdo fixa e a voltagem especifica
1 da rede elétrica. Nao é necessario cabo blindado.
(NKCABLES / MCMK ou similar recomendado).

Cabo de energia equipado com fio de protegéo concéntrico
2 e destinado a voltagem especifica da rede elétrica.
(NKCABLES / MCMK ou similar recomendado).

Cabo de energia equipado com blindagem compacta de baixa impedancia
3 e projetado para a voltagem especifica da rede elétrica.

(NKCABLES / MCCMK, SAB / OZCUY-J ou similar recomendado).
*aterramento de 360° do motor e conexdo FC sdo necessarios para atender @ norma

4 Cabo blindado equipado oom__blindagem compacta de baixa impedancia
(NKCABLES / Jamak, SAB / OZCuY-O ou similar).

Tabela 3.7: Descrigées dos tipos de cabo
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3. Instalacao

Tamanho do cabo terminal
(min./max.)

Cabo da

" rede

Chassi Tipo I elétrica
P [A] Terminal | Terminal | Terminal | Terminal
Cu L 2
principal | do terra | de controle | do relé

[ (mm?) (mm?) (mm?)

MI2 1 0001-0004| 20 |2*2.5+25|3*1.5+1.5| 1.54 1.5-4 0.5-1,5 0.5-1,5
MI3 0005 32 2*6+6 3*1.5+15 154 1.5-4 0.5-1,6 0.5-1,5

Tabela 3.8: Tamanhos de cabos e fusiveis para o Praxi 20, 115V, 1~

Tamanho do cabo terminal

Cabo d
abo da (min.Jméx.)

rede
Chassi Tipo elétrica
Cu
[mm?]

Terminal | Terminal | Terminal | Terminal
principal | do terra | de controle | do relé
(mm?) (mm?) (mm?)

MI1 10001-0003| 10 |2*1.5+1.5 3*1.5+1.5 154 154 0515 0.5-1,5
MI2  0004-0007 20 |2*2.5+25 3*15+1.5 154 1.5-4 0.5-1,5 0.5-1,5
MI3 0011 32 2*6+6 | 3*1.56+15 156 1.5-6 0.5-1,5 0.5-1,5

Tabela 3.9: Tamanhos de cabos e fusiveis para o Praxi 20, 208 - 240 V, 1~

Tamanho do cabo terminal
Cabo da ) )
rede (min./max.)
Chass LES Attt Terminal | Terminal | Terminal | Terminal
Cu o 5
[mm?] principal | do terra | de controle | do relé
(mm?) (mm?) (mm?)

MI1 0001-0003 6 3*1.5+1.5/3*1.5+15 154 1.54 0.5-1,5 0.5-1,5

MI2  0004-0007 10 | 3*1.5+1.5 3*15+1.5 154 1.5-4 0.5-1,5 0.5-1,5
MI3 0011 20 |3*25+25|325+25| 156 1.5-6 0.5-1,5 0.5-1,5
20
Mi4  0012-0025 25 3*6+6 3*6+6 1-10 Cu 1-10 0.5-1,5 0.5-1,5
40
* " 2.5-50
MI5 1 0031-0038| 40 3*10+10 | 3*10+10 CuAl 2.5-35 0.5-1,5 0.5-1,5

Tabela 3.10: Tamanhos de cabos e fusiveis para o Praxi 20, 208 - 240 V, 3~
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3. Instalacao

Tamanho do cabo terminal

Cabo da (min./méx.)

- rede
Fusivel

Chass) Tipo [A] Eleiica Terminal | Terminal | Terminal | Terminal

Cu

[mm?] principal | do terra | de controle | do relé

mm3) | (mm3) | (mm3) | (mm?)

Mi1 0001-0003 6 3*1.5+1.5/3"1.5+15 154 1.5-4 0.5-1,5 0.5-1,5
MI2  0004-0006) 10  3*1.5+1.5 3*1.5+15 154 1.5-4 0.5-1,5 0.5-1,5
MI3 | 0008-0012| 20 |3*2.5+25|3*25+25| 1.56 1.5-6 0.5-1,5 0.5-1,5
Mi4 1 0016-0023| 25 36+6 36+6 1-10 Cu 1-10 0.5-1,5 0.5-1,5

2.5-50

MI5 10031-0038| 40 3*10+10 | 3*10+10 CuAl

2.5-35 0515 0.5-1,5

Tabela 3.11: Tamanhos de cabos e fusiveis para o Praxi 20, 380 - 480 V, 3~

Tamanho do cabo terminal

Cabo d
aboda (min.Jméx.)

p rede
Fusivel

Ehassd Tipo [A] cltiz Terminal | Terminal | Terminal | Terminal

Cu

[mm?] principal | do terra | de controle | do relé

(mm?) (mm?) (mm?)

MI3 | 0002-0004 6 3*1.5+1.5/3*1.5+15 154 154 0.5-15 0.5-1,5
MI3 00050006 10 |3*1.5+1.5 3*1.5+1.5 154 154 0515 0.5-1,5
MI3 0009 20 |3"25+25|325+25| 156 1.5-6 0.5-1,5 0.5-1,5

Tabela 3.12: Tamanhos de cabos e fusiveis para o Praxi 20, 600 V, 3~

OBSERVAGAO: Para atender & norma EN61800-5-1, o condutor protetor deve ter ao menos
10 mm?2 Cu ou 16 mm? Al. Outra opgéo é o uso de um condutor protetor adicional com pelo
menos 0 mesmo tamanho do original.
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3. Instalacao

3.2.6 Regras gerais de cabeamento

Antes de comegar a instalagdo, confirme que se nenhum dos componentes do conversor
de frequéncia esta energizado.

Coloque os cabos do motor a uma distancia suficiente dos outros cabos:

® Evite colocar os cabos do motor em linhas paralelas longas junto com outros cabos.
= Se o cabo do moto correr em paralelo com outros cabos, a distancia minima entre o
cabo do motor e os outros cabos deve ser de 0.3 m.

m Esta distancia também se aplica entre os cabos do motor e os cabos de sinal de
outros sistemas.

B O comprimento maximo dos cabos do motor para o MI1-3 é 30 m. Se um cabo
maior for utilizado, a precisdo de corrente diminuira.

m Os cabos do motor devem cruzar outros cabos a um angulo de 90 graus.

Se for necessario fazer verificagdes de isolamento do cabo,
consulte o capitulo 3.2.9.

Conectando os cabos:

m Retire o isolamento dos cabos do motor e da rede elétrica como indicado na
Figura 3.3.1.

B Conecte a rede elétrica, o motor e os cabos de controle em seus respectivos
terminais. Consulte as Figuras 3.17 - 3.26.

Observe o torque de aperto dos cabos de forga e cabos de controle
apresentados nos capitulos 3.2.1 e 3.2.2.

Para informagdes sobre a instalagdo de cabos de acordo com as regulagdes
UL, consulte capitulo 3.2.8 .

m Certifique-se de que os fios do cabo de controle ndo entrem em contato com
os componentes eletronicos da unidade.

® Se um resistor de frenagem externa (opgao) for usado, conecte seu cabo

ao terminal apropriado.

® Verifique a conexao do cabo terra com os terminais do motor e do conversor
de frequéncia marcados com:

O

Conecte a blindagem separada do cabo do motor a placa de aterramento do
conversor de frequéncia, motor e centro de alimentagéo.
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3. Instalacao

3.2.7 Retirando o isolamento dos cabos do motor e da rede elétrica

Earth conductor

|

8 mm 8 mm

35 mm 20 mm

S—

Figura 3.31: Retirada do isolamento dos cabos

OBSERVAGAO: Retire também a cobertura plastica dos cabos para aterramento de 60 graus.
Consulte as Figuras 3.17, 3.18 e 3.25.

3.2.8 Instalacao do cabo e normas da UL

Para atender aos regulamentos da UL (Underwriters Laboratories), um cabo de cobre aprovado
pela UL com uma resisténcia ao calor de no minimo +60/75°C deve ser usado.

Use fio de classe 1 apenas.

As unidades sdo indicadas para uso em um circuito capaz de entregar ndo mais de 50.000
amperes rms simétricos, a 600V no maximo, quando protegidas por fusiveis de Classe T e J.
Para MI4 sem bobina de choke CC, a corrente de curto circuito méxima néo deve ser maior do
que 2,3 kA. Para MI5 sem bonina de choke CC, a corrente de curto circuito maxima néo deve
ser maior do que 3,8 kA.

Protecgao integral sélida contra curto-circuito ndo oferece protegao aos circuitos ramais.
Protegao para os circuitos ramais deve ser fornecida em conformidade com o National Electric
Code (Codigo Elétrico Nacional) e quaisquer outros cédigos locais adicionais. Protegéo para
circuitos ramais deve ser fornecida apenas por fusiveis.

Protegao contra sobrecarga do motor é fornecida a 110% da carga total de corrente.
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3. Instalacao
3.2.9 Verificagdes do isolamento do cabo e do motor

Essas verificagdes podem ser executadas, como a seguir, caso se suspeite de falha do
isolamento do motor ou cabo.

1. Verificagbes de isolamento do cabo do motor

Desconecte o cabo do motor dos terminais U/ T1, V /T2 E W / T3 do conversor de frequéncia
e do motor. Meca a resisténcia do isolamento do cabo do motor entre cada condutor de fase e
também entre cada condutor de fase e o condutor do terra de protegéo.

Mega a resisténcia de isolamento do cabo do motor entre cada condutor de fase, assim como
entre cada condutor de fase e o condutor de protegdo de aterramento.

2. Verificag6es de isolamento do cabo da rede elétrica

Desconecte o cabo do motor dos terminais L1, L2 / N E L3 do conversor de frequéncia e da
rede elétrica. Mega a resisténcia do isolamento do cabo da rede elétrica entre cada condutor
de fase e também entre cada condutor de fase e o condutor do terra de protegédo. Mega a
resisténcia de isolamento do cabo do motor entre cada condutor de fase, assim como entre
cada condutor de fase e o condutor de protegédo de aterramento.

3. Verificag6es de isolamento do motor

Desconecte o cabo do motor e abra as conexdes em ponte na caixa de conexdo do motor.
Mega a resisténcia de isolamento de cada enrolamento do motor. A medicdo da voltagem
deve ser igual a pelo menos a voltagem nominal do motor, mas nédo deve exceder 1000 V. A
resisténcia de isolamento deve ser >1 MOhm.
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4. Entrada em Operacao

Antes da entrada em operagao, leia os avisos e instrucdes listados no Capitulo 1!

4.1 Passos da entrada em operagdo do Praxi 20
Leia e siga cuidadosamente as instrugdes de seguranga do Capitulo 1 e siga-as.

Apés a instalagao, certifique de que:
= tanto o conversor de frequéncia quanto o motor estdo aterrados.
m 0s cabos da rede elétrica e do motor atendem aos requisitos dados no capitulo 3.2.5.
m 0s cabos de controle estéo localizados o mais longe possivel da alimentagéo. Os
cabos (consulte o Capitulo 3.2.6, passo 2) e as blindagens dos cabos blindados estdo
conectadas ao aterramento de protegéo .

®

Verifique a qualidade e quantidade do ar de resfriamento (Capitulo 3.1.2).

Verifique se todos os interruptores Liga/Desliga conectados aos terminais de E/S
estdo na posigdo Desligada.

Conecte o conversor de frequéncia a rede elétrica.

Defina os parametros do grupo 1 de acordo com os requisitos da sua aplicagéo.
Ao menos os parametros a seguir devem ser definidos:

= velocidade nominal do motor (par. 1.3).

= corrente nominal do motor (par. 1.4).

= tipo de aplicagéo par. 17.1.
E possivel encontrar os valores necessarios para os parametros na placa de
classificagdo do motor.
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4. Entrada em Operacao

Execute um teste de funcionamento sem o motor. Execute o Teste A ou o Teste B:

A) Controle a partir dos terminais de E/S:
m Coloque o interruptor de Liga/Desliga na posigéo LIGADA.
m Mude a referéncia de frequéncia (potencidmetro).
m Verifiqgue o Menu do Motor e certifique-se de que o valor da frequéncia de Saida
muda de acordo com a mudanga da referéncia de frequéncia.
= Coloque o interruptor de Liga/Desliga na posigdo DESLIGADA.

B) Controle a partir do teclado:

m Selecione o teclado como o local de controle com o parédmetro 2.1. Vocé também
pode alterar para controle pelo teclado pressionando o botdo Loc / Rem ou selecione
Controle local com o parametro 2.5.

® Pressione o botdo de Inicio no teclado.

m Verifiqgue o Menu do Motor e certifique-se de que o valor da frequéncia de Saida
muda de acordo com a mudanga da referéncia de frequéncia.

B Pressione o botdo de Parada no teclado.

Execute os testes sem carga sem que o motor esteja conectado ao processo, se
possivel. Se isso néo for possivel, assegure a seguranca de cada teste antes de
executa-lo. Informe seus colegar sobre os testes.

m Desligue o fornecimento de voltagem e aguarde até que o conversor tenha parado.

= Conecte o cabo do motor ao motor e aos terminais do cabo do motor do conversor

de frequéncia.

m Verifique se todos os interruptores de Liga/Desliga estao na posicéo PARAR.

m Ligue a rede elétrica.

B Repita o teste 7Aou 7B.

Execute um funcionamento de identificagdo (consulte par. 1.18), especialmente
se a aplicagdo requer um alto torque de inicio ou um alto torque com uma
velocidade baixa.

Conecte o motor ao processo (se o teste sem carga estava sendo executado sem
que o motor esteja conectado).
m Antes de iniciar os testes, certifique-se de que isto possa ser feito com
seguranga.
m Informe seus colegas sobre os testes.
m Repita o teste 7A ou 7B.

1
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5. Rastreamento de Falhas

Quando uma falha fatal for detectada pelos componentes eletronicos de controle de conversor
de frequéncia, a unidade ird parar e o simbolo FT e o cédigo de falha piscarao na tela no
seguinte formato, por exemplo:

FT2

|— Fault code (2 = overvoltage)

A falha ativa pode ser reiniciada ao pressionar o botdo VOLTAR / REINICIAR, quando API estiver
no nivel do menu falha ativa (FT XX), ou ao pressionar o botdo VOLTAR / REINICIAR por um
longo tempo (> 2 s), quando API estiver no nivel do submenu falha ativa (F5.x), ou pelo terminal
1/ O ou field bus. Reinicie o histérico de falhas (pressionar por mais de 5 segundos) quando API
estiver no nivel do submenu histérico de falha (F6.x). As falhas com subcédigo e etiquetas de
tempo sdo armazenadas no submenu histérico de falha que pode ser buscado. Os diferentes

cédigos de falhas, suas causas e corregoes sdo apresentados na tabela abaixo.

Codigo

da Falha

1 Sobrecorrente
2 Sobretensao
3 Falha no terra

Tabela 5.1: Codigos de falha

@ SCHMERSAL

Nome da falha

Possivel causa

O conversor de frequéncia
detectou uma corrente
muito alta (>4*1,) no cabo
do motor:
= aumento repentino de
carga pesada.
= curto circuito nos cabos
do motor.
= motor inadequado.

A voltagem da ligagdo CC
excedeu o limite interno de
seguranga:
= tempo de desaceleragdo
é muito curto.
= surtos de alta
sobrevoltagem na rede
elétrica.

A medigao atual detectou
corrente de fuga extra no
inicio:
= falha de isolamento nos
cabos ou no motor.

Corregoes

Cheque a carga.
Cheque o tamanho do
motor.

Cheque os cabos.

Aumente o tempo de
desaceleragao (Par.4.3 ou
Par.4.6).

Cheque os cabos do motor
€ 0 motor.
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5. Rastreamento de Falhas

Cadigo

da Falha Nome da falha Possivel causa Corregoes

Redefinir a falha e reiniciar.
Se a falha ocorrer novamente,
contate o distribuidor mais

m falha de componente. = préximo de vocé.

g IFelliE elo e m operaggo defeituosa. = OBSERVAGAO! se a falha
F8 ocorrer, descubra o
subcodigo da falha no menu
Histérico de Falha sobre Id xxx!

A voltagem c!a Ilgagfaol Em caso de quebra temporaria
CC esta abaixo do limite ) =
) X de voltagem de alimentagéo,
interno de seguranca: L
. . redefina a falha e reinicie
= causa mais provavel: P
o conversor de frequéncia.
voltagem de
X . Cheque a voltagem de
9 Subvoltagem alimentagéo é muito . ~ R
. alimentag&o. Se estiver
baixa. -
N adequada, uma falha interna
u falha interna do
conversor de ocorreu.
Jp Contate o distribuidor mais
frequéncia. roximo de vocé
® quedas de energia. p ’
A medigao de corrente
1 Falha na fase de detectou que nao ha Cheque os cabos do motor e
saida corrente em uma fase 0 motor.
do motor.
Conversor de A temperatura do
P . L . Cheque a temperatura
13 frequéncia abaixo dissipador de calor esta 5
X N ambiente.
da temperatura abaixo -10 °C.
Cheque se o fluxo de ar de
refrigeracéo ndo esta
bloqueado.
Cheque a temperatura
Conversor de S,
P . O dissipador de calor Limpe a poeira do dissipador
14 frequéncia acima . )
esta superaquecido. de calor.

CRETPEEE Certifique-se de que a

frequéncia de comutagéo nao
esta muito alta em relagéo

a temperatura ambiente e
carga do motor.

Protecao contra parada | Verifique se o motor pode rodar

15 Motor parado do motor disparou. livremente.

Tabela 5.1: Codigos de falha
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5. Rastreamento de Falhas

Cadigo
da Falha Nome da falha
Temperatura
16 excessiva
do motor
17 Subcarga
do motor
22 Falha de soma de

controle EEPROM

Falha de
25 watchdog do
microcontrolador

Protegao de EMF
27 .

traseira
29 Falha do termistor

Comunicagdo do
34 barramento

interno

35 Falha da aplicagéo

Superaquecimento
do IGBT

Tabela 5.1: Codigos de falha

@ SCHMERSAL

Possivel causa

O superaquecimento do motor
foi detectado pelo modelo de
temperatura do conversor de
frequéncia do motor. Motor
esta sobrecarregado.

Protegéo contra subcarga do
motor disparou.

Falha ao salvar parametro
m operagao defeituosa.
= falha de componente.

m operagdo defeituosa.
m falha de componente.

O conversor detectou que
o motor magnetizado esta
funcionando em situagéo de
inicio.

= ym motor-PM rodando.

A entrada do termistor da
placa de opgédo detectou
aumento da temperatura do
motor.

Interferéncia do ambiente ou
hardware defeituoso.

O aplicativo ndo esta
funcionando corretamente.

O alarme de
superaquecimento & emitido
quando a temperatura do
interruptor IGBT exceder
110°C.

Corregoes

Diminua a carga do motor.

Se nao ha sobrecarga do
motor, verifique os parametros
do modelo de temperatura.

Verifique o motor e carga,
por exemplo, correias ou
bombas a seco quebradas.

Contate o distribuidor
mais préximo de voceé.

Redefinir a falha e reiniciar.
Se a falha ocorrer novamente,
contate o distribuidor mais
préximo de vocé.

Certifique-se de que ndo
nenhum motor-PM

rodando quando o comando
de inicio for dado.

Verifique o resfriamento e

a carga do motor. Verifique
a conexao do termistor

(se a entrada do termistor da
placa de opgéo néo esta em
uso, ela tem que estar em
curto-circuito).

Se a falha ocorrer novamente,
contate o distribuidor mais
préximo de vocé.

Contate o distribuidor
mais préximo de vocé.

Cheque a carga.
Cheque o tamanho do
motor.

Faga um funcionamento
de identificagéo.
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5. Rastreamento de Falhas

Cédigo Nome da falha Possivel causa Corregoes
da Falha

S e A corrente na entrada

entrada

analdgica € 4mA. A voltagem
na entrada analdgica é <2 V. Verifique os circuitos do
m cabo de controle esta loop de corrente.
quebrado ou solto.
m fonte do sinal falhou.

analdgica de 20%

50 a 100% (gama de
sinal selecionada
de 4 a20 mAou 2
a10V)

Falha da entrada digital. A
entrada digital foi programada Remova a falha do
como entrada de falha externa | dispositivo externo.
e essa entrada est ativa.

51 Falha externa

Verifique a conexao entre

. O local de controle é teclado, a placa opcional e API. Se
Falha no painel ; . = .
52 mas o painel da porta foi a conexao estiver correta,
da porta .
desconectado. contate o distribuidor

Schmersal mais préximo.

Verifique a instalagao.

Se a instalagao estiver
correta, contate o distribuidor
Schmersal mais préximo.

A conexéo de dados entre o
53 Falha do Fieldbus | fieldbus Master e o fieldbus do
conversor foi quebrada.

= Verifique a placa e ranhura.
A conexdo entre a placa

54 Falha da ranhura n . Contate o distribuidor
opcional e API foi quebrada. . A
Schmersal mais préximo.
Falha de
funcionamento Ligue para frente e para trs Verifique o sinal de controle
55 incorreto (conflito agmegmo tempo P I/0 1 e o sinal de controle
P/ FRENTE / P/ po- 110 2.
TRAS)
Comando de funcionamento
foi removido antes da
Falha de Funcionamento de rea!lzag?O dofunmonamento
57 . A . P de identificagéo.
identificacdo identificag&o falhou. A 2
O motor n&o esta conectado
ao conversor de frequéncia.
Ha carga no eixo do motor.
Falha de Sobre temperatura baixa Verifique o sinal de
1M1 temperatura da placa
temperatura ou alta.

OPTBH.

Tabela 5.1: Codigos de falha
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5. Rastreamento de Falhas

84
86
89
90
93
96
97
98
99
100
101
104
105
106
107
108
1M1
113
114
115
120

MPI CRC

MPI2 CRC

HMI recebe excesso buffer

MODBUS recebe excesso buffer

Fonte de energia ndo pode ser reconhecida
MPI fila cheia

MPI erro fora de linha

Erro do controlador MPI

Erro do Controlador de Placa Opcional
Erro de Configuragdo de Placa Opcional
MODBUS sem buffer

Canal OBI cheio

Falha de alocagéo de meméria OBI

Fila de objetos OBI cheia

Fila de OBI HMI cheia

Fila de OBI SPI cheia

Erro de cépia de parametro

Excesso do timer detector de frequéncia
Erro de controle time out PC

Dispositivo Propriedade arvore de formato de dados muito profunda excede 3
Excesso pilha de tarefa

Tabela 5.2: Subcddigo de Falha

N o a s~ W N =

DA_CN, Erro do contador de dados de desligamento
DA_PD, Falha de recuperagao de dados de desligamento
DA_FH, Erro de dados de histérico de falhas

DA_PA, Erro de recuperagao de parametro CRC
Reservado.

DA_PER_CN, Erro do contador de dados persiste
DA_PER_PD, Falha de restauragao de dados persiste

Tabela 5.2: Subcodigo de Falha

@ SCHMERSAL
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6. Interface de Aplicacao do Praxi 20

6.1 Introdugao

Héa apenas uma versdo da Placa de Controle disponivel para o conversor Praxi 20:

6 Entradas digitais

2 Entradas analdgicas
1 Saida analégica

1 Saida digital

2 Saidas do relé
Interface RS-485

Praxi 20

Tabela 6.1: Placa de Controle Disponivel

Essa segédo fornece uma descrigao dos sinais de E/S para o Praxi 20 e instru¢des para a
utilizagdo do Praxi 20 para aplicagdes de uso geral.

A referéncia de frequéncia pode ser selecionada de Teclado Velocidade Predefinida 0, Fieldbus,
Al1, A2, Al1+Al2, PID, potencidometro do Motor e Trem de pulso / Codificador.

Propriedades bdsicas:

m As entradas DI1...DI6 s&o liviemente programaveis. O usudrio pode atribuir uma tnica
entrada para vérias fungdes.

® Entradas digitais, de relé e saidas analégicas séo livremente programaveis.
A saida analdgica pode ser programada como saida de corrente ou voltagem.

® A entrada analégica 1 pode ser programada com entrada de voltagem. A entrada analégica
2 pode ser programada como entrada de corrente ou voltagem.

® DI5/6 pode ser usado como trem de pulso ou Codificador.

Funcgbes especiais:
m |nicio / Parada programével e Légica de sinal revertido.
= Pré-aquecimento do motor.
m Escala de referéncia.
m Freio-DC no inicio e parada.
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6. Interface de Aplicacao do Praxi 20

m Curva U/ f programavel.
m Frequéncia de comutagao ajustavel.
= Auto reinicializar funcédo depois de falha.

m Protecdes e supervisdes (todas totalmente programaveis; desligamento, alarme, falhar):

Falha da entrada analégica baixa.

Falha externa.

Falha de subvoltagem.

Falha no terra.

Protegao termal, de parada e de subcarga.
Comunicacéo de fieldbus.

Falha na fase de saida.

Falha do termistor.

m 8 velocidades predefinidas.

m Selecdo de intervalo de entrada analdgica, escala de sinal e filtragem.
m Controlador PI.

SCHMERSAL
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6. Interface de Aplicacao do Praxi 20

1

2
3

13

— 14

— 15

— 16

60

1mA?
18

+10Vref

Al1

GND ¢
24V
saida

DLC ¢

D1
DI2

DI3

Al2

GND @
DO-

D4

DI5

DI6

AO

Tens&o de saida
de referéncia
Sinal analégico
em1

Sinal terra E/S
24V saida

para DIs

Entrada digital
comum

Entrada digital 1
Entrada digital 2

Entrada digital 3

RS485 sinal A
RS485 sinal B

Sinal analégico
em2

Sinal terra E/S
Saida digital
comum

Entrada digital 4

Entrada digital 5

Entrada digital 6

Saida analogica

Predefinido
de fabrica

Referéncia
de frequéncia®

Marcha direta ®
Marcha inversa ”

Reinicializagdo em
caso de falha ®

Comunicagdo FB
Comunicagéo FB

Valor real PID e
referéncia de
frequéncia P

Velocidade
predefinida BO P

Velocidade
predefinida B1 ?

Falha externa ®

Frequéncia
de saida ®

Carga maxima 10 mA

0-10V, Ri=250kQ

+/- 20%, carga max. 50mA

Entrada digital comum para
DI1- DI6, consulte a Tabela 6.3
para tipo de pia DI

Positivo,

Ldgica1: 18...30V,
Ldgica0: 0...5V;
Negativo,

Ldgicat: 0...10V,

Ldgica0: 18...30V;

Ri = 10KQ (flutuante)

Negativo

Positivo

Padrao:

0(4)-20 mA, Ri<250 Q

Outro:

0-+10V, Ri=250 kQ
Selecionavel com microinterruptor

Saida digital comum

AS DI

Como DI,

Outro: Entrada A do codificador
(frequéncia de até 10 kHz)
Selecionavel com microinterruptor
Como DI1,

Qutro: Entrada B do codificador
(frequéncia de até 10 kHz),
Entrada do trem de pulsos (fre-
quéncia de até 5 kHz)

0(4)-20 mA, RL<500 Q
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6. Interface de Aplicacao do Praxi 20

Descrigao

Termlnal “

22
23
24
25
26

Tabela 6.2: Configuragdo de E/S padrao da aplicagdo de uso geral do Praxi 20 e

Saida de sinal
digital

RO1NO 1 Saida
RO1CM —— derelé1
RO2NC

RO2 CM j/ Saida

derelé 2
RO2NO —

conexdes da placa de controle
P) = Funcéo programavel, consulte as listas de parédmetros e descrigoes,

capitulos 8 e 9.

Termlnal “

I P
i P
L 10
I PP
L~ 15

Tabela 6.3: Tipo de pia DI, remova o jumper J500 e conecte o fio com a tabela 6,3

Sinal terra E/S

24V 24\ saida
saida para DIs

Dl C Entrada digital
- comum

DI Entrada digital 1
DI2 Entrada digital 2
DI3 Entrada digital 3
D4 Entrada digital 4
DI5 Entrada digital 5
DI6 Entrada digital 6

@ SCHMERSAL

Predefinido
de fabrica
Ativo =
PRONTO P
Ativo =
EXECUGAOP

Ativo = FALHAP

Predefinido
de fal

Marcha direta P

Marcha inversa P
Reinicializagdo em
caso de falha ®

Velocidade
predefinida
BOP

Velocidade prede-
finida B1 P

Falha externa ®

Coletor aberto, carga max. 35
V/50 mA

Carga de comutagéo
250Vac/3A, 24V DC 3A

Carga de comutagéo
250Vac/3A, 24V DC 3A

Descricao

+/- 20%, carga max. 50mA

Entrada digital comum para
DI1-DI6

Positiva; Légica 1:
18...+30V, Logica0:

0..5V;

Negativo, Légical:

0...10V,

Légica0: 18...30V;

Ri = 10KQ (flutuante)

Positiva; Logica 1:
18...+30V, Légica0:
0..5V;

Negativo, Logicat:
0...10V, Légica0:
18...30V;

Ri = 10KQ (flutuante)

Somente para DI.

Somente para DI.
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6. Interface de Aplicacao do Praxi 20

J500 sS4 S3 s2 s1
ON
5] <] <
E E|Q
CHENENEE
S| > > | .
OFF
Figura 6.1: Microinterruptor
Terminais de E/S Vacon 20:
Al2 GND DO- D4 DI5 DI6_AO DO+ R13 R14 * 4
22 23 26
s g v yewuen]l [88B] [ B]
1 2 3 6 7 8 9 10 25 24
©O 0 0 0o o o o o |°° |°°|
+10VAI1 GND 24V DI-C D1 DI2 DI3 A B R21 R22
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7. Painel de Controle

7.1 Informacdes gerais

O painel é uma parte irremovivel da unidade que consiste da placa de controle correspondente.
A sobreposicdo com tela de status na cobertura e o botao estdo no idioma do usuério para
clarificagdes.

O Painel de Usuério consiste de uma tela LCD alfanumérica com luz de fundo e um
teclado com 9 botdes pressionaveis (consulte a Figura 7.1).

7.2 Tela

A tela inclui blocos de 14 segmentos e de 7 segmentos, setas e simbolos de unidade de texto
claros. As setas, quando visiveis, mostram algumas informagdes sobre o conversor, que sdo
exibidas em texto legivel no idioma do usuério na sobreposigao (nimeros 1 a 14 na figura
abaixo). As setas sdo agrupadas em 3 grupos com os seguintes significados e textos em Inglés
(consulte a Figura 7.1):

Grupo 1 - 5; Status do conversor
1 = O conversor esta pronto para iniciar (READY).
2 = O conversor esta funcionando (RUN).
3 = O conversor parou (STOP).
4 = A condigdo de alarme esta ativada (ALARM).
5 = O conversor parou devido a uma falha (FAULT).

Grupo 6 - 10; Selegcées de controle
Quando API é operado pelo controle PC, ndo ha seta no | / O, TECLADO e BUS.
6 = O motor esta girando para frente (FWD).
7 = O motor esta girando para tras (REV).
8 = O bloco terminal I/0 é o local de controle selecionado (I / O).
9 = O teclado ¢ o local de controle selecionado (KEYPAD).
10 = O fieldbus é o local de controle selecionado (BUS).

Grupo 11 - 14; Menu principal de navegagdo
11 = Menu principal de referéncia (REF).
12 = Menu principal de monitoramento (MON).
13 = Menu principal de parametro (PAR).
14 = Menu principal do sistema (SYS).
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7. Painel de Controle

Figura 7.1: Painel de controle do Praxi 20

7.3 Teclado

O teclado do painel de controle consiste de 9 botdes (consulte a Figura 7.1). Os botGes e suas
funcdes estdo descritos na Tabela 7.1.

O conversor para ao pressionar o botdo PARAR, independentemente do local de controle
selecionado quando Par. 2.7 (botéo parar do teclado) é 1. Se Par. 2.7 é 0, o conversor para pelo
botdo PARAR do teclado apenas quando o local de controle é o teclado. O conversor inicia ao

pressionar o botdo START no teclado quando o local de controle selecionado for KEYPAD ou
controle LOCAL.
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7. Painel de Controle

m Nome do Botiao Descrigao da Fungao

LOoC
REM

Iniciar

PARAR

OK

Voltar / Reinicializar

Acima e Abaixo

Esquerda e Direita

Loc/Rem

Tabela 7.1: Fung¢ao do teclado

INICIAR motor a partir do painel.

PARAR motor a partir do painel.

Usado para confirmagao.

Acessar modo de edi¢do para parametro.
Alternar na tela entre valor de parametro e
codigo de parametro.

Ajuste do valor de frequéncia de referencia. Nao
€& preciso pressionar o botdo OK para confirmar.

Cancela o parametro editado.
Retrocede em niveis de menu.
Reinicializa indicador de falha.

Seleciona o numero de parametro basico na lista
de parametros basicos, Acima reduz / Abaixo
aumenta o numero de parametro / Acima
aumenta / Abaixo reduz mudanca do valor de
parametro.

Disponiveis nos menus REF, PAR e SYS.
Configuragéo do digito de parametro quando
mudando o valor.

MON, PAR e SYS também podem usar os
botdes esquerda e direita para navegar no grupo
de parametros, como no menu MON. Use o
bot&o direita da V1.xaV2.x e V3.x.

Pode ser usado para mudar a diregdo no menu
REF em modo local:

- Seta para a direita significa para tras (REV).

- Seta para a esquerda significa para frente
(FWD).

Muda o local de controle.

OBSERVAQI\O: O status de todos os 9 botdes esta disponivel no aplicativo!

SCHMERSAL
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7. Painel de Controle

7.4 Navegacgao no painel de controle do Praxi 2

Este capitulo fornece a vocé informagdes sobre como navegar pelos menus no Praxi 20 e editar
os valores dos parametros.

7.4.1 Menu de principal
A estrutura de menu do software de controle do Praxi 20 consiste de um menu principal
e varios submenus. A navegagéo pelo menu principal € mostrada abaixo:

Menu de
Referéncia

Exibe o valor de
referéncia do teclado
independentemente
do local de controle
selecionado.

Menu de
Monitoramento

Neste menu, vocé pode
pesquisar os valores

de monitoramento.

Menu de

Parametros

Neste menu, vocé
pode pesquisar

e editar os parametros.

Menu do

Sistema

Neste menu, vocé
podera pesquisar
submenu de falhas e
parametros do sistema.

66

READY RUN STOP ALARM FAULT
A

READY RUN STOP ALARM FAULT
\ /A A A

REFIQ" ww REF | RadinarToarToar
wou| L won Lot
UK (VSN BUDR
PAR PAR - el
S-
sYs v Hey, gIFé)ENAR sYs "
FWD REV 10 KEYPAD BUS FWD REV O KEYPAD BUS

l v Pressionar

READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
Rer| A - REF
MON \’4\/, M MON|«q
PAR X PAR
PRES-
i v sioNar 5*S v
FWD REV 110 KEYPAD BUS FWD REV 110 KEYPAD BUS

i N/ Pressionar

READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
A a A A
REF —
MON .--‘ ‘ ‘
\ ¢
PAR ﬁ\— ’ PAR ‘l '
SYs
v v v v
FWD REV 110 KEYPAD BUS FWD REV 110 KEYPAD BUS
l N Pressionar
READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
A A
REF| p— Rer| 4 -
MON ’.- MON ’ 4 ‘ ‘
PAR] ..‘ PAR ’/ '. ‘
\
SYSq- PRES- SYS |4
AL 4 v SIONAR v v
FWD REV /10 KEYPAD BUS FWD REV /0 KEYPAD BUS

Figura 7.2: Menu principal do Praxi 20
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7. Painel de Controle

7.4.2 Menu de referéncia

,RE:JY RUN STOP ALARM FAULT

REFIC

L g OO
IO_0_(

PAR el K

sYs He
v
FWD REV IO KEYPAD BUS

© -~

Pressione OK Mude o valor.
para entrar no
modo editar.

Figura 7.3: Tela do menu de referéncia

V& ao menu de referéncia com os botées ACIMA / ABAIXO (consulte a Figura 7.2).
O valor de referéncia pode ser alterado com os botdes ACIMA / ABAIXO, como mostrado
na Figura 7.3.

Para uma mudancga grande no valor, primeiramente use os botdes Esquerda e Direita para
selecionar o digito que deve ser alterado, entdo pressione o botdo Acima para aumentar e o
botéo Abaixo para reduzir o valor no digito selecionado. A frequéncia de referéncia alterada
sera usada imediatamente sem pressionar o botdo OK.

OBSERVAGAO: Os botdes ESQUERDA e DIREITA podem ser usados para mudar a diregéo no
menu Ref no modo de controle local.
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7. Painel de Controle

7.4.3 Menu Monitorizar

READY RUN STOP ALARM FAULT
A a

READY RUN STOP ALARM FAULT
A

EF - n ” REF .
> 14 [
wofl i MON |4
“ —
K |V (!
sYs sYs
v v v v
FWD REV 110 KEYPAD BUS FWD REV 110 KEYPAD BUS
Press OK to enter Press Left/Right to browse
Monitoring menu other Monitoring groups

READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
A Y A A

REF

REF —
(X4 Ly wonla b f LA
MON |4 - —- - .-
PAR 4 ‘l ( PAR v ‘,..
svs sYS
v v v v
FWD REV 1I0 KEYPAD BUS FWD REV 1I0 KEYPAD BUS
v
Prsess Down to Preess OK  the value is
browse V4.5 displayed

READY RUN STOP ALARM FAULT
A a

PAR ""

@ (5) Press OK V4.5 is display

v
FWD REV /0 KEYPAD BUS

Figura 7.4: Tela do menu de monitoramento

Os valores de monitoramento séo valores reais de sinais mensurados assim como status de
algumas configuragdes de controle. E visivel na tela do Praxi 20, mas ndo pode ser editado. Os
valores de monitoramento estéo listados na Tabela 7.2.

Pressionar os botdes Esquerda/Direita para alterar o parametro real para o primeiro parametro
do grupo seguinte, para buscar o menu do monitor da V1.x a V2.1, V3.1 e V4.1. Apds acessar
o grupo desejado, os valores de monitoramento podem ser buscados pressionando os botdes
ACIMA/ABAIXO, como exibido na Figura 7.4.

No menu MON, o sinal selecionado e o seu valor podem ser alternados na tela ao se pressionar
o botao OK.

OBSERVAGAO: Ao ligar a alimentagdo do conversor, a seta do menu principal estara em MON e
Vx.x ou o valor de parametro de monitor de Vx.x estara exibido no Painel.

O Vx.x ou o valor de parametro de monitor de Vx.x exibido é determinado pelo Ultimo exibido
antes do desligamento. Por exemplo, se era V4.5, continuara V4.5 ao reiniciar.
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7. Painel de Controle

V1.1 Frequéncia de saida

V1.2 Referéncia de frequéncia

V1.3 Velocidade do motor
V1.4 Corrente do motor
V1.5 Torque do motor
V16 Poténcia do eixo do
motor
V1.7 Tens&o do motor
V1.8 Tenséo da ligagdo CC
V1.9 Temperatura da unidade
V1.10 Temperatura do motor
V1.1 Poténcia de saida
V2.1 Entrada analdgica 1
V2.2 Entrada analdgica 2
V2.3 Saida analégica
Status de entrada digital
V24 DI1, DI2, DI3
Status de entrada digital
e DI4, DI5, DI
V2.6 RO1, RO2, DO
V2.7 Entrada do codificador/
trem de pulsos

V2.8 Codificador rpm
V2.1 Entrada analdgica E1
V2.12 Saida analdgica E1

Tabela 7.2: Sinais de monitoramento do Praxi 20

@ SCHMERSAL

Hz
RPM

%

%

°C
%
KW

%

%

%

RPM

%

%

25

© ® N o

59

60

81

1234

1235

61

31

Frequéncia de saida para o motor.

Referéncia de frequéncia para
controle do motor.

Velocidade calculada do motor.
Corrente do motor avaliada.

Torque nominal/real calculado
do motor.

Poténcia nominal/real calculada
do motor.

Tensao do motor.

Tensao da ligagdo CC medida.
Temperatura da saida de ar.
Temperatura do motor calculada.
Poténcia de saida da unidade ao motor.

Gama de sinal Al1 em
porcentagem da gama usada.

Gama de sinal Al2 em
porcentagem da gama usada.

Gama de sinal AO em
porcentagem da gama usada.

Status de entrada digital.

Status de entrada digital.
Status de saida digital/relé.
Valor de escala de 0 a 100%.
Em escala conforme o parametro
de rotagao/pulsos do codificador.

Sinal de entrada analégica 1 em %
da placa opcional, oculta até que
uma placa opcional seja conectada.

Sinal de saida analégica 1 em % da
placa opcional, oculta até que uma
placa opcional seja conectada.
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7. Painel de Controle

V2.13 Saida analdgica E2
V2.14 DIE1, DIE2, DIE3
V2.15 DIE4, DIE5, DIE6
V2.16 DOE1, DOE2, DOE3
V217 DOE4, DOE5, DOE6
V2.18 Entrada da temperatura 1
V2.19 Entrada da temperatura 2
V2.20 Entrada da temperatura 3

Tabela 7.2: Sinais de monitoramento do Praxi 20
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%

32

33

34

35

36

50

51

52

Sinal de saida analégica 2 em % da
placa opcional, oculta até que uma
placa opcional seja conectada.

Este valor de monitoramento mostra
o status das entradas digitais 1-3 da
placa opcional, ocultas até que uma placa
opcional seja conectada.

Este valor de monitoramento mostra
o status das entradas digitais 4-6 da
placa opcional, ocultas até que uma placa
opcional seja conectada.

Este valor de monitoramento mostra
o status das saidas dos relés 1-3 da
placa opcional, ocultas até que uma placa
opcional seja conectada.

Este valor de monitoramento mostra
o status das saidas dos relés 4-6 da
placa opcional, ocultas até que uma placa
opcional seja conectada.

Valor medido da entrada da temperatura
1 em unidade de temperatura (Celsius ou
Kelvin) pela configuragdo dos parametros,
oculto até que uma placa opcional
seja conectada.

Valor medido da entrada da temperatura
2 em unidade de temperatura (Celsius ou
Kelvin) pela configuragdo dos parametros,

oculto até que uma placa opcional
seja conectada.

Valor medido da entrada da temperatura
3 em unidade de temperatura (Celsius ou
Kelvin) pela configuragéo dos parametros,

oculto até que uma placa opcional
seja conectada.
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7. Painel de Controle

Palavra de status da

V3 unidade

V3.2 Pallavra_do status da
aplicagao

V3.3 | Palavra de status DIN

V4.1 Setpoint PID

V4.2 | Valor de feedback PI
V43 ErmoPID

V4.4 | SaidaPID

V4.5  Processo

Tabela 7.2: Sinais de monitoramento do Praxi 20
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%
%
%
%

43

89

56

20
21
22
23

29

Status de cédigos de bits da unidade
B0 = Pronto

B1 = Execucéo

B2 = Inverso

B3 =Falha

B6 = Executar ativagao

B7 = Alarme ativo

B12 = Executar solicitagdo

B13 = Regulador de motor ativo

Status de codigos de bits da aplicagéo:
B3 = Rampa 2 ativa

B5 = Local de controle remoto 1 ativo
B6 = Local de controle remoto 2 ativo
B7 = Controle de Fieldbus ativo

B8 = Controle local ativo

B9 = Controle de PC ativo

B10 = Frequéncias predefinidas ativas

B0 =DI1
B1=DI2
B2 =DI3
B3 =DI4
B4 =DI5
B5 =DI6
B6 = DIE1
B7 = DIE2
B8 = DIE3
B9 = DIE4
B10 = DIES
B11 = DIEG

Setpoint de regulador
Valor real do regulador
Erro do regulador

Saida do regulador

Variavel de processo em escala
consulte par. 15.18
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7. Painel de Controle

7.4.4 Menu Parametros

No menu parametros, apenas a lista de parametros de configuracéo rapida é mostrada como
padrao. Ao definir o valor 0 para o parametro 17.2, é possivel abrir outros grupos de parametros
avancados. As listas de parametros e descrigdes podem ser encontradas nos capitulos 8 e 9.

A seguinte figura mostra o menu de parametros:

READY RUN STOP ALARM FAULT
A A

v v
FWD REV /0 KEYPAD BUS FWD REV /10 KEYPAD BUS
@ Press OK to enter Par. menu @ Press Right to browse

otherPar. group

READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
Y A a a

REF — -— REF]
MON
MON
PAR PAR|4
SYs SYs
v v
FWD REV /0 KEYPAD BUS FWD REV 110 KEYPAD BUS
v
Press down button to Press OK button to enter
browse P3.4 edit mode

READY RUN STOP ALARM FAULT

REF

MON .
Press OK to confirm

PAR

SYs

FWD REV 10 KEYPAD BUS

o %
@ Press Up / Down to change value

Figura 7.5: Menu Pardmetros
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7. Painel de Controle

O paréametro pode ser mudado como na Figura 7.5.

Os botbes Esquerda / Direita estdo disponiveis dentro do menu de Parametros.

Pressionar o botéo Esquerda / Direita para mudar o parametro atual para o primeiro parametro
do grupo seguinte (exemplo: qualquer parametro de P1... é exibido -> botdo DIREITA -> P2.1 é
exibido -> Botdo DIREITA -> P3.1 é exibido ...). Depois de acessar o grupo desejado, pressione
os botdes ACIMA / ABAIXO para selecionar o nimero de parametro basico e entdo pressione o
botdo OK para exibir o valor do pardametro e entra no modo de edigéo.

No modo de edigéo,os botdes Esquerda e Direita séo usados para selecionar o digito que deve
ser alterado e Acima aumenta e Abaixo reduz o valor do parametro.

No modo de edic&o, o valor de Px.x aparece piscando no painel. Depois de aproximadamente
10 segundos, Px.x é exibido novamente no painel caso vocé nédo pressione nenhum botdo.

OBSERVAGAO: No modo de edigao, se vocé editar o valor e ndo pressionar o botdo OK, o
valor ndo mudara com sucesso.

No modo de edigéo, se vocé ndo editar o valor, vocé pode pressionar o botéo Reiniciar / Voltar
para exibir Px.x novamente.
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7. Painel de Controle

7.4.5 Menu Sistema

O menu SYS inclui o submenu falha, o submenu field bus e o submenu parametro de sistema. A
exibi¢do e operagdo do submenu parametro de sistema sao similares as do menu PAR ou menu
MON. No submenu parametro de sistema, alguns parametros sao editaveis (P) e outros n&o (V).

O submenu Falha do menu SYS inclui os submenus falha ativa e histérico de falhas.

READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
Fy ry a ry

> e
sys |4 -
FWD REV 10 KEYPAD BUS
Press Left/Right button
to browse other groups
READY RUN STOP ALARM FAULT
a a
—
v
@ Press down to browse @ Press OK to select one fault
other active faults to browse its time
READY RUN STOP ALARM FAULT
Rer| * - —
MON :--: : : v Browse for fault code(C xx),
PAR L subcode(ld xx), days(d xx),
svs |4 hours(H xx), minutes(M xx)
v v
FWD REV /0 KEYPAD BU:!

Figura 7.6: Menu falha

Em situag&o de falha ativa, a seta FALHA estara piscando, enquanto na tela, o item do menu
falha ativa estara piscando com o cédigo da falha. Se houver vérias falhas ativas, vocé podera
checar acessando o submenu falha ativa F5.x. F5.1 é sempre o Ultimo cédigo de falha ativa. As
falhas ativas podem ser reiniciadas ao pressionar o botdo VOLTAR / REINICIAR por um longo
tempo (>2 s), quando API estiver no nivel do submenu falha ativa (F5.x). Se a falha ndo puder
ser reiniciada, continuara piscando. E possivel selecionar outros menus durante uma falha
ativa, mas nesse caso a tela retornara automaticamente para o menu falha se nenhum botao for
pressionado em 10 segundos. O cédigo da falha, o subcédigo e o dia, hora e minuto

da operacéo no instante da falha sdo exibidos no menu de valores (horas de operacgéo = leitura
exibida).
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7. Painel de Controle

OBSERVAQI\O: O Histérico de Falhas pode ser reiniciado ao se pressionar o botdo VOLTAR /
REINICIAR por 5 segundos, quando API estiver no nivel do submenu histérico de falha (F6.x),
também apagando todas as falhas ativas.

Consulte o Capitulo 5.

@ SCHMERSAL
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

Nas préximas paginas, é possivel encontrar as listas de parametros dentro dos grupos
de parametros respectivos. As descrigcdes dos parametros sdo dadas no Capitulo 9.

Explicagoes:

Cadigo: Indicagdo de localizagéo no teclado. Mostra ao operador o nimero do
valor atual de monitoramento ou nimero do parametro.

Parametro: Nome do valor de monitoramento ou parametro.
Min.: Valor minimo do parametro.
Max.: Valor maximo do parametro.

Unidade:  Unidade do valor do parametro; fornecida quando disponivel.

Padrao: Valor predefinido de fabrica.

ID: Numero de ID do parametro (usado com controle fieldbus).

® Mais informagdes sobre esse parametro estéo disponiveis no capitulo 9:
‘Descrigao de parametros’, clique no nome do parametro.

Modificavel apenas em estado de parada.

NOTA: Este manual é para a aplicagdo padrao do Praxi 20. Caso vocé precise de mais
informacdes de aplicagéo, baixe o manual de usuério apropriado em http://www.schmersal.
com.br -> Suporte e Downloads.

76 SCHMERSAL



© © © ©06

8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.1 Parametros de configuracao rapida
(menu virtual é exibido quando par. 17.2 = 1)

[ caigo | arimors| i | . |unace Pl 0 Jobsevasio ————

P1.1

P1.2

P13

P1.4

P15

P17

P1.15

P21

P2.2

P2.3

P3.1

P3.2

Tabela 8.1: Pardmetros de configuragdo répida

Tensao nominal

do motor 180 690
Frequéncia
nominaldo 30,00 320,00
motor
Velocidade
nominal do 30 | 20000
motor
Corrente 554 | 20x
nominal |
do motor Nunidade | * Nunidade
Cos do motor
@ (Fator de 0,30 1,00
Poténcia)
Limite de 02x  2,0x
corrente I Nunidade I Nunidade
Aumento 0 1
de torque
Selegao do local
de controle 0 2
remoto
Fungéo Partida | 0 1
Fungéo Parada 0 1
Frec!ulenua 0,00 | P32
minima
Frequéndia | b3 4 350,00
maxima

@ SCHMERSAL

"

RPM

50,00/
60,00

1440/
1720

| Nunidade

0,85

1,5x

Nunidade

0

Variavel | 110

109

172

505

506

10

Verifique a plaqueta de
classificagdo no motor.

Verifique a plaqueta de
classificagéo no motor.

Padréo aplicavel ao
motor de 4 polos.

Verifique a plaqueta de
classificagdo no motor.

Verifique a plaqueta de
classificagdo no motor.

Corrente maxima do motor.
0 = N&o usado

1= Usado

0 = Terminal de E/S

1 = Fieldbus

2 = Teclado

0 =Rampa

1 = Partida com motor girando
0 = Inércia

1=Rampa

Referéncia de frequéncia
minima.

Referéncia de frequéncia
maxima.
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

[ caigo | arimers—| i | . |unsce parsol 0 Jobsevasio

P3.3

©

P3.4

P3.5

P3.6

P3.7

© ©0 ©

P4.2

P4.3

P6.1

P6.5

P14.1

P17.2

Tabela 8.1: Par@metros de configuragcdo rapida

78

Selegéo de
referéncia de
frequéncia do

local de controle
remoto 1

Velocidade
predefinida 0

Velocidade
predefinida 1

Velocidade
predefinida 2

Velocidade
predefinida 3

Tempo de
aceleragao 1

Tempo de
desaceleragao 1

Gama de sinal
Al

Gama de sinal
Al2

Reset de falhas

Ocultar
paréametros

P3.1

P3.1

P3.1

P3.1

0,1

0,1

P3.2

P3.2

P3.2

P3.2

3000,0

3000,0

Hz

Hz

Hz

5,00

10,00

15,00

20,00

3,0

3,0

1 = Velocidade predefinida 0-7
2 = Teclado
3 = Fieldbus
4=Al1
5=AI2
6=PID

117 |8 = Potenciémetro do
motor
9 = Trem de pulsos/codificador
10 =AIE1
11 = Entrada da temperatura 1
12 = Entrada da temperatura 2
13 = Entrada da temperatura 3

180 Ativada pelas entradas digitais.
105 | Ativada pelas entradas digitais.

106 Ativada pelas entradas digitais.

Ativada pelas entradas
digitais.

Tempo de aceleragéo de 0 Hz
até a frequéncia maxima.

Tempo de desaceleragdo da
frequéncia maxima até 0 Hz.
0=0-100%

1=20% - 100%

20% é o mesmo que o nivel de
sinal minimo de 2 V.
0=0-100%

1=20% - 100%

20% é o mesmo que o nivel de
sinal minimo de 4 mA.

12

o

103

104

37

©

39

o

0 = Desativar

] 1 = Ativar
0 = Todos os parametros
visiveis.

115|1 = Somente o grupo de
parametros de configuragéo
rapida visiveis.
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.2 Configuragdes do motor (Painel de controle: Menu PAR -> P1)

e oo e e e

Tensao nominal

P11 do motor
P12 Frlequéncia
nominal do motor
P13 Vglocndade
nominal do motor
P14 Corrente nominal
do motor
P15 Cos do motor ¢
: (Fator de poténcia)
P1.6 Tipo de motor
P1.7 | Limite de corrente
P18 Modo de controle
do motor
P1.9 Razdo U /f
Ponto de
P1.10 | enfraquecimento
do campo
Tenséo do
ponto de
P11 enfraquecimento
do campo
Frequéncia
P1.12  de ponto médio
de U/
Voltagem de
P1.13 ponto médio de
U

180

30,00

30

02x

I Nunidade

0,30

0

02x

Nunidade

8,00

10,00

0,00

0,00

Tabela 8.2: Configuragdes do motor
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320,00

20000

20x

| Nunidade

1,00

20x

| Nunidade

320,00

200,00

P1.10

P1.11

Hz

RPM

Hz

Hz

Variavel

50.00/
60.00

1440/
1720

| Nunidade

0,85

1,5x
|

Nunidade

50.00/
60.00

100,00

50.00/
60.00

100,00

110

m

13

120

650

107

600

108

603

605

Verifique a placa de
classificagdo no motor.

Verifique a placa de
classificagdo no motor.

Padrao aplicavel ao
motor de 4 polos.

Verifique a placa de
classificagdo no motor.

Verifique a placa de
classificagdo no motor.
0 = Indugéo

= imas permanentes

Corrente méxima do motor.

0 = Controle de frequéncia
1 = Abrir controle de
velocidade de loop

0= Linear

1=Quadrado

2 = Programavel

Frequéncia de ponto de
enfraquecimento do campo.

Tens&o no ponto de
enfraquecimento do campo
como%deU .

Frequéncia de ponto médio
para U/f programavel.

Tens&o de ponto médio
para U/f programavel como
% de U,

mot”
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

[codgo | paimors | tan | s uncad] Pt | 0 [obuerosso

@ Praa  Votgemde 44
frequéncia zero

® P115 Aumento de 0
torque

® P116 Frequenc@ de 15
comutacao

@ P117 Chopper de 0
frenagem

Nivel do chopper

Pk de frenagem

® P119 Identificacéo do 0
motor

P1.20 Queda de tensao 0,00
emRs

@ P1.21 Controladt)l: de 0
sobretens&o

Tabela 8.2: Configuragbes do motor

80

40,00

o

100,00

%

kHz

\

%

Variavel

4,0/
20

varia

0,00

606

109

601

504

1267

631

662

Tensao em 0 Hz como %
deU, .

0 = Desativado
1 =Ativado

Frequéncia de PWM. Se
0s valores forem mais altos
do que o padréo, reduza a
capacidade da corrente.

0=Desativado
1 =Ativado: Sempre
2=Estado de execugdo

Nivel de ativagdo de
controle do chopper de
frenagem em volts.

Para alimentagéo de 240 V:
240*1.35*1.18=382V.
Para alimentag&o de 400V:
400*1.35*1.18=638V.
Observe que quando for
usado o chopper de
frenagem, o controlador de
sobretens3o podera ser
desativado ou o nivel de
referéncia de sobretensdo
podera ser definido acima
do nivel do chopper de
frenagem.

0=Nzo ativo

1 = Identificacdo de inatividade
(é necessario comando de
execugdoem20sparaa
ativagao)

Queda de tenséo nos
enrolamentos do motor
como %de U, nacorente
nominal.

0=Desativado

1 = Alivado, modo Padrdo
2=Ativado, modo de carga
de choque
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(D P1.25

@ Pz
@ Pz

@ riz8
@ P29

T T Y ) T
@ P12

Controlador de
subtensdo

P1.23 Filtro de seno

P1.24  Tipo de modulador

Oftimizagéo de
eficiéncia®

Iff ativar inicio™
I/f referéncia de
frequéncia de
inicio*

Iff referéncia de
corrente de inicio*

Limitador de
voltagem
ativado*

Tabela 8.2: Configuragdes do motor

OBSERVAGAO:

0

0

0

50

65535

Variavel

100,0

HZ

1 608

0 522
28928 | 648
0 666

0 534
10,0 | 535
80,0 536

1079

0=Desativar
1=Ativar
0=n30 estad em uso
1=emuso

Palavra de configuragéo do
modulador:

B1 =Modulagio intemompida
(DPWMMIN)

B2 =Queda do pulsono
excesso de modulagdo

B6 = Submodulagdo

B8 =Compensacédo
instantanea da tensdo de CC *
B11 =Ruido baixo

B12 = Compensagdo do
tempo morto *

B13 = Compensagdo de
eno total *

* Ativado por padréo
Otimizagdo de energia, 0
conversor de frequéncia
procura a corrente minima
para economizar energia e
reduzir o ruido do motor.
0=desativado

1=ativar

0=Desativado

1=Ativar

Limite de frequéncia de saida
abaixo, que é a corrente If de
inicio alimentada ao motor.
Referéncia de corrente em
porcentagem de corrente
nominal do motor [1=0.1%].
Selecionar modo do limitador
de voltagem

0=Desativado

1=Ativado

*Estes parém_etros estdo disponiveis na versdao FW01070V010 ou posterior apenas.
OBSERVACAO: Estes parametros s&o exibidos quando P17.2 = 0.

@ SCHMERSAL
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.3 Configuragéo de partida/parada (Painel de controle: Menu PAR -> P2)

(oo | parimoro | i | se [l psso |0 Jobrosszo |

0]

0)
®

Tabela 8.3: Configuragao de partida/parada

82

P2.1

P24

P2.5

P2.6

P2.7

P2.8

P2.9

Selegéo do
local

de controle
remoto
Fungéo
Partida
Funcéo
Parada

Logica de
partida/
parada de E/S

Local/Remoto

Diregéo de
controle do
teclado

Botéao de
parada
do teclado

Selegéo do
local
de controle
remoto 2

Bloqueio do
botao
do teclado

172

505

506

300

21

123

114

173

1552

0 = Terminais de E/S
1 = Fieldbus
2 = Teclado

0 = Rampa

1 = Partida com motor girando
0 = Inércia

1 =Rampa

Controle de  Controle de
E/S E/S

Sinal 1 Sinal 2

0 Para frente  Inverter

1 Para frente | Parada invertida

(borda)

2 Para frente  Bwd
(borda) (borda)
3 Iniciar Inverter
4 Inicio Inverter
(borda)

0 = Controle remoto
1 = Controle de local

0 = Para frente
1 = Inverso

0 = Somente controle do teclado
1= Sempre

0 = Terminais de E/S
1 = Fieldbus
2 = Teclado

0 = Desbloquear todos os
botdes do teclado

1 = Botéo local/remoto
bloqueado
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.4 Referéncias de frequéncias (Painel de controle: Menu PAR -> P3)

2 B [ e e

P3.1 Frequénciamin. | 0,00 | P3.2 0 | 101 Referéncia minima de
frequéncia permitida

P32 | Frequenciamax. | P34 | 32000 Hz | 2000/ | 4qp Referénciaméximade
60,00 frequéncia permitida

1 = Velocidade
predefinida 0
2 =Teclado
3 = Fieldbus
4=Al1
5=AI12
6=PID

Selegdo de 7=Al1+AI2

referéncia de 8 = Potenciémetro do
® P3.3 frequéncia do 1 6 4 117 | motor
local de controle 9 = Trem de pulsos/
remoto 1 codificador

10 = AIE1
11 = Entrada da
temperatura 1
12 = Entrada da
temperatura 2
13 = Entrada da
temperatura 3

Velocidade predefinida

@ P34 Leccidede P31 | P32 | Hz | 500 |1gp Q€usadacomo
predefinida 0 referéncia de frequéncia
quando P3.3 =1

® P35 VeI00|d§de P31 P3.2 Hz 10,00 | 105 A}l\{ada pelas entradas
predefinida 1 digitais

® P36 VeIomdgde P3.1 P3.2 . 15,00 | 106 /-\tlyaqa pelas entradas
predefinida 2 digitais

® P3.7 VeIocnd_ade P3.1 P3.2 Hz 20,00 | 126 A_tn_/a(_ia pelas entradas
predefinida 3 digitais

® P38 Velomd_ades P31 P32 Hz 2500 | 127 AtlyaQa pelas entradas
predefinidas 4 digitais

® P3.9 VeIocndgdes P31 P32 Hz 30,00 | 128 AtlyaQa pelas entradas
predefinidas 5 digitais

® P3.10 Velomdgdes P3.1 P32 Hz 40,00 129 A_tl\l/ac‘ia pelas entradas
predefinidas 6 digitais

Tabela 8.4: Referéncias de frequéncia
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

Lcodgo | parimers | | ax Junicad] o] > [obsarrsio |

(D P3.11 Veloud'ades P31 P3.2 Hz 50,00 | 130 AtlyaQa pelas entradas
predefinidas 7 digitais

Selegéo de referéncia
(D P3.12 | de frequénciadolocal 1 | Variavel 5 131 Como o parametro P3.3
de controle remoto 2

Velocidade Rampa do

(D P3.13 potencidmetro 1 50 Hz/s 5 Taxa d e variagdo de
velocidade
do motor 7
0 = Sem reinicializagéo
Reinicializagao 1 = Reinicializagao se
(D P3.14 do potenciémetro 0 2 Hz 2 367 parado
do motor 2 = Reinicializagdo se

desligado

Tabela 8.4: Referéncias de frequéncia
OBSERVAGAO: Estes parametros séo exibidos quando P17.2 = 0.
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.5 Configuragéo de freios e rampas (Painel de controle: Menu PAR -> P4)

Ccsigo]_parinero | i ax Junoss|pasr| 0 Jomsonsszo |

0 = Linear

@ Pat FomaSdal o0 00 s 00 | 500 >0="Tempode rampa
rampa
dacurva S
Define o tempo necessario
P42 Tempo iie 01 30000 o 30 103 para que a frequepmg de saida
aceleragéo 1 aumente da frequéncia zero
para a frequéncia maxima.
Define o tempo necessario
Tempo de ara que a frequéncia de saida
P43 |desaceleracio| 0,1 (30000 s 30 | 104 (PA@Q quencia de sz
1 diminua da frequéncia méaxima
para a frequéncia zero.
pag |FormatoSdaf o, | 40 s 0,0 | 501 |Consulte o parametro P4.1
rampa 2
pas | 1empode |44 lang00 s 10,0 | 502 |Consulte o parametro P4.2
aceleragdo 2
Tempo de
(D P46 desaceleragédo 0,1 3000,0 s 10,0 = 503 Consulte o parametro P4.3
2
0 = Desligado
® P47 Frenagem de 0 3 0 520 1 f Desaceleragéo
fluxo 2 = Chopper
3 = Modo completo
CameEiinds 05x | 2,0x Define o nivel atual para
P48  frenagem do | ’ | : A | Nunicace | 919 f do i p
ﬂUXO Nunidade Nunidade renagem OJ1iuX0:
Corrente de 03x | 20x Define a corrente injetada
P4.9 frenagem | ! | ’ A | \unicage | 907 | N0 motor durante a
de CC Nunidade Nunidade frenagem dE CC
Determina se a frenagem esta
ligada ou desligada, em ON ou
PRI EIiED OFF, e o tempo de frenagem
@ pa10 de 000 60000 s | 000 508 o vSCfemP g
do freio de CC quando o motor
corrente CC

estiver parando.
0,00 = N&o ativo

Tabela 8.5: Configuragao de freios e rampas
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I g T 7 ey

Parar A frequéncia de saida
@ P41t | frequenciade | 0,10 | 1000 | Hz 150 | 515 |em que a frenagem de
corrente CC CC é aplicada.
@ parp MCartemeode 04 gogg0 s 000 | 516 0,00=Néoativo
corrente CC
Limite de
P4.13 frequéncia de | 0,00 P3.2 Hz 0,00 527 0,00 = desativado
aceleragao 2
Limite de

frequéncia de
desaceleragao
2

P4.14 0,00 | P32 Hz 0,00 528 0,00 = desativado

Freio extermno: Atraso para abrir a
P4.15 . © 10,00 320,00 s 0,20 1544 | frenagem apds o limite da
Abrir retardo P . .
frequéncia ter sido atingido
Freio externo:
P4.16 | Abrirlimitede 0,00 = P3.2 Hz 1,50 1535
frequéncia

Abrindo a frequéncia da
diregdo direta e inversa.

Feche a frequéncia da

Freio externo: ireca iti
€lo externo diregdo positiva se

P4.17 | Fechar limite de| 0,00 | P3.2 Hz 1,00 1539
. nenhum comando de
frequéncia = : N
execugao estiver ativo.
Freio externo: Feche a frequéncia da
P418 Fechar limite de 000 P32 Hz 1,50 1540 diregdo negativa se

frequéncia na nenhum comando de
inversa execugao estiver ativo.

A frenagem ndo sera
aberta se a corrente ndo
exceder este valor e
sera fechada

Freio externo: ) .
imediatamente se a

@ Patg | FEChAANIC | o00 20000 % | 200 | 1585 corrente baixar deste
limite de valor.
corrente '

Este parametro é definido
como porcentagem da
corrente nominal do
motor.

Tabela 8.5: Configuragao de freios e rampas
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8.6 Entradas digitais (Painel de controle: Menu PAR -> P5)

[ Cooo | Parimoro | in| s Junose] P | 1 Joprervsso |

0 = N&o usado

1=DI1
2=DI2
3=DI3
4=Dl4
. 5=DI5
P5.1 S'”a('j:eE/CS"T’O'e 0 | Variavel 1 403 |6=DI6
7 =DIE1
8 =DIE2
9=DIE3
10 = DIE4
11 =DIES
12 = DIE6
Sinal de controle o -
P5.2 de E/S 2 0  Variavel 2 404 Consulte o parametro 5.1
P5.3 Inverso 0 | Variavel 0 412 |Consulte o parametro 5.1
P5.4 el ez 0  Variavel 6 405 Consulte o parametro 5.1
fechada
P5.5 Falha ext. 0 | Variavel 0 406 |Consulte o parametro 5.1
aberta
Reinicializagdo
P5.6 em caso de 0  Variavel 3 414  Consulte o paréametro 5.1
falha
P5.7 Exgcucao 0 | Variavel 0 407 | Consulte o parametro 5.1
ativada
Velocidade 4a A
P5.8 predefinida BO 0  Variavel 4 419 Consulte o parametro 5.1
P5.9 Velocidade |4 \ariave 5 420 |Consulte o parametro 5.1
| predefinida B1 p -
ps.qo | veloddade o \iavel 0 421 | Consulte o parametro 5.1
: predefinida B2 p -
Selegao do
P5.11 tempo de 0 | Variavel 0 408 |Consulte o parametro 5.1
rampa 2
Potenciémetro
P5.12 do motor para 0  Variavel 0 418 Consulte o parametro 5.1
cima
Potenciémetro
P5.13 do motor para 0 | Variavel 0 417 | Consulte o parametro 5.1
baixo

Tabela 8.6: Entradas digitais
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[ Cooo | pamero | in | s Junace] Pacrio| 10 Jobsevesio |

lelldd Ativa o local de controle 2
P5.14 controle 0  Variavel 0 425 A
Conforme parametro 5.1
remoto 2
Referéncia de
P5.15 frequéncia do 0 | Variavel 0 343 Ativa o local d(_e controle 2
local de controle Conforme parametro 5.1
remoto 2
(@) P516  SetpointPID2 | 0 Variavel D ||ew[ickEldemis
Conforme parametro 5.1
Ativa o pré-aquecimento
do motor (corrente CC)
. no estado de parada
preé- uando a fungao de pré-
® P5.17 | aquecimentodo| 0 | Variavel 0 1044 | duaNc
] aquecimento
motor ativo

do motor do parametro for
definida para 2.
Conforme parametro 5.1

Tabela 8.6: Entradas digitais
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.7 Entradas analégicas (Painel de controle: Menu PAR -> P6)

Bl G | R B

Gama de

Pe-1 sinal Al1 0
Minimo
B2 personalizado Al1 ey
Méximo
P63 personalizado Al1 -100,00
Tempo de
A filtro Al1 oo
Gama de
P65 sinal Al2 0
Minimo
FEE personalizado Al2 A
Maximo
@ pe.7 personalizado Al2 -100,00
Tempo de
® cE filtro Al2 o
Gama de sinal
P6.9 AIE1 0
Minimo
P6.10 personalizado  -100,00
AIE1
Méaximo
P6.11 personalizado | -100,00
AIE1
Tempo de filtro
P6.12 Al 0,0

Tabela 8.7: Entradas analogicas

@ SCHMERSAL

100,00

300,00

10,0

1

100,00

300,00

10,0

100,00

300,00

10,00

%

0,00

100,00

0,1

0

0,00

100,00

0,1

0,00

100,00

0,1

379

380

38

378

390

39

392

389

143

145

142

0=0-100% (0-10V)
1=20%-100% (2- 1OV)

0,00 = sem escala minima

100,00 = sem escala maxima

0 = sem filtragem

Como o parametro P6.1
Como o parametro P6.2
Como o paréametro P6.3

Como o parémetro P6.4

Como o paréametro P6.1,
oculta até que uma placa
opcional seja conectada
Como o parametro P6.2,
oculta até que uma placa
opcional seja conectada
Como o parémetro P6.3,
oculta até que uma placa
opcional seja conectada
Como o parametro P6.4,
oculta até que uma placa
opcional seja conectada



8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.8 Trem de pulsos/codificador (Painel de controle: Menu PAR -> P7)

I e e e e N

P71

@ rr2

P7.3

P7.4

©

P7.5

P7.6

@ P7.7

Frequéncia de
pulsos minima

Frequéncia de
pulsos maxima

Ref. de freq. na
freq. de pulso
min.

Ref. de freq. na
freq. de pulso
max.

Diregdo do
decodificador

Rotacao/pulsos
do codificador

Config DI5 e DI6

0

0,0

0,00

0,00

10000

10000

P3.2

P3.2

Tabela 8.8: Trem de pulsos/codificador

90

Hz

Hz

Hz

ppr

0

10000

0,00

50.00/
60.00

256

1229

1230

1231

1232

1233

629

1165

Frequéncia de pulsos a ser
interpretada como um sinal 0%.

Frequéncia de pulsos a ser
interpretada como um sinal
100%.

Frequéncia correspondente
a 0% se usada como referéncia
de frequéncia.

Frequéncia correspondente
a 100% se usada como
referéncia de frequéncia.

0 = Desativar

1 = Ativar/Normal

2 = Ativar/Inversa

Contagem de pulsos do
codificador por volta.

Usada somente para escala do
valor do monitoramento de rpm
do codificador.

0=DI5 e DI6 sao destinados
para entrada digital normal.

1 =DI6 é destinado para trem
de pulsos.

2=DI5 e DI6 sao destinados
para modo de frequéncia do
codificador.
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.9 Saidas digitais (Painel de controle: Menu PAR -> P8)

I e e e e I e

Selegédo
P8.1 de sinal 0 | Variavel
RO1

Selegéo de
sinal RO2

Selegéo de
sinal DO1
Inverséo de

P8.4 RO2 0 1

Retardo de

P8.5 ON 0,00 | 320,00
de RO2
Retardo

P8.6 desligado | 0,00 320,00
de RO2

Inverséo de
P8.7 RO1 0 1

P8.2 0  Variavel

0 | Variavel

Tabela 8.9: Saidas digitais
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3

1

0

0,00

0,00

0

313

314

312

1588

460

461

1587

0 =Nao usado

1 =Pronto

2 = Execugdo

3=Falha

4 =Falhainversa

5 =Aviso

6 = Inverso

7 = Em velocidade

8 = Regulador do motor ativo

9 =FB Control Word.B13

10 = FB Control Word.B14

11 = FB Control Word.B15

12 = Superv. de freq. de saida
13 = Superv. de torque de saida
14 = Superv. de temperatura de
unidade

15 = Superv. de entrada
analdgica

16 = Velocidade predefinida
ativa

17 = Controle do freio externo
18 = Somente controle do
teclado

19 = Controle de E/S ativo

20 = Supervisdo de temperatura

Conforme parametro 8.1

Conforme parametro 8.1

0 = Sem inversdo
1=Inversa

0,00 = Sem retardo

0,00 = Sem retardo

0 =Sem inversdo
1=lInversa
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e s DD

P8.8

P8.9

P8.10

P8.11

P8.12

P8.13

P8.14

P8.15

Retardo de
ON de RO1
Retardo OFF
de RO1

Selecdo de
sinal DOE1

Selecdo de
sinal DOE2

Selecao de
sinal DOE3

Selecao de
sinal DOE4

Selecao de
sinal DOES

Selegao de
sinal DOE6

0,00

0,00

Tabela 8.9: Saidas digitais

92

320,00

320,00

Variavel

Variavel

Variavel

Variavel

Variavel

Variavel

0,00

0,00

458

459

317

318

1386

1390

1391

1395

0,00 = Sem retardo.

0,00 = Sem retardo.

Como o parametro 8.1, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o parametro 8.1, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o parametro 8.1, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o parametro 8.1, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o parametro 8.1, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o parametro 8.1, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.10 Saidas analégicas (Painel de controle: Menu PAR -> P9)

I I e e e ) e

@ pot

P9.3

P9.5

P9.7

Seleg&o de sinal
de saida 0 14
analdgica

Saida analdgica

o 0 1
minima
Escala qelsaida 00 110000
analdgica
Tempo do filtro

de saida 0,00 10,00
analdgica
Selegao de sinal
de saida 0 14
analdgica E1

Saida analégica
P 0 1

minima E1

Escala de saida

analdgica E1 00 |1000,0

Tabela 8.10: Saidas analégicas

@ SCHMERSAL

307

310

31

308

472

475

476

0 =Nao usado

1 =Freq. de saida (0 )
2 = Corrente de saida (0-I
3 = Torque do motor (0-1 ...,

4 = Saida de PID (0 - 100%)
5=Ref. defreq. (0-f ,,)

6 = Velocidade do motor (0-n, ., )
7 = Poténcia do motor (0-P
8 = Tens&o do motor (0-U,,...)
9 = Tenséo de ligagdo de CC
(0-1.000V)

10 = Dados de processo In1
(0 - 10000)

11 = Dados de processo In2
(0 - 10000)

12 = Dados de processo In3
(0 - 10000)

13 = Dados de processo In4
(0 - 10000)

14 = Teste 100%

0=0V/0 mA

1=2V/4mA

nMnlnr)

nMnlnr)

Fator de escala.

Tempo do filtro.

Como o parametro P9.1, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o parametro P9.2, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o paréametro P9.3, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.
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e e e ) e Y e

Tempo do filtro
P9.8 de saida 0,00 10,00 s 0,10
analdgica E1
Selegao de sinal
P9.9 de saida 0 14 0
analégica E2

Saida analégica

PRI minima E2

0 1 0

po.y | Escaladesaida | o, 40041 o 100,0
analégica E2

Tempo do filtro
P9.12 de saida 0,00 10,0 s 0,10
analégica E2

Tabela 8.10: Saidas analdgicas

94

473

479

482

483

480

Como o parametro P9.4, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o paréametro P9.1, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o parametro P9.2, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o parametro P9.3, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.

Como o parametro P9.4, oculta
até que uma placa opcional seja
conectada.
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8.11 Mapeamento de dados do Fieldbus (Painel de controle: Menu PAR ->

P10)

I e e ey I

P10.1

P10.2
P10.3
P10.4
P10.5
P10.6
P10.7

P10.8

@ P09

Tabela 8.11: Mapeamento de dados do Fieldbus

Selecéo de saida
de dados de FB 1

Selegéo de saida
de dados de FB 2
Selegao de saida
de dadosde FB 3
Selegao de saida
de dados de FB 4
Selegao de saida
de dados de FB 5
Selegao de saida
de dados de FB 6
Selecgao de saida
de dados de FB 7
Selecao de saida
de dados de FB 8

Selecéo de
entrada de dados
de CW aux

@ SCHMERSAL

0

Variavel

Variavel

Variavel

Variavel

Variavel

Variavel

Variavel

Variavel

852

853

854

855

856

857

858

859

1167

0 = Referéncia de frequéncia
1 = Referéncia de saida

2 = Velocidade do motor

3 = Corrente do motor

4 =Tensao do motor

5 = Torque do motor

6 = Poténcia do motor

7 = Tensao de ligagao de CC
8 = Codigo de falha ativo

9 = Analégica Al1

10 = Analdgica Al2

11 = Estado de entrada digital
12 = Valor de feedback

de PID

13 = Setpoint de PID

14 = Trem de pulsos/ entrada
do codificador (%)

15 = Trem de pulsos/ pulso
do codificador ()

16 = AIE1

Variadvel mapeada em PD2
Variadvel mapeada em PD3
Variavel mapeada em PD4
Variadvel mapeada em PD5
Variavel mapeada em PD6
Varidvel mapeada em PD7

Varidvel mapeada em PD8

PDI para CW aux
0 =Nao usado
1=PDI
2=PDI2
3=PDI3
4=PDI4
5=PDI5
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8.12 Frequéncias proibidas (Painel de controle: Menu PAR -> P11)

I e I N e e

P111

P11.2

P11.3

P114

Intervalo de
frequéncias
proibidas 1:
Limite baixo
Intervalo de
frequéncias
proibidas 1:
Limite alto

Intervalo de
frequéncias
proibidas 2:
Limite baixo
Intervalo de
frequéncias
proibidas 2:
Limite alto

0,00

00

o

0,00

P3.2

P3.2

P3.2

P3.2

Tabela 8.12: Frequéncias proibidas

Hz

Hz

Hz

Hz

0,00

0,00

0,00

0,00

Limite baixo

509

0 =Nao usado

Limite alto

510

0 = Nao usado

Limite baixo

511

0 =Nao usado

Limite alto
0 = N&o usado

8.13 Supervisdes de limite (Painel de controle: Menu PAR -> P12)

e T e e N

P121

P12.2

P12.3

P124

P125

Fungéo de
supervisdo
da frequéncia
de saida
Limite de
supervisao
da frequéncia
de saida
Funcéo de
supervisdo
de torque
Limite de
supervisao
de torque
Supervisdo de
temperatura da
unidade

0,00

0,0

P32

300,0

Tabela 8.13: Supervisdes de limite

96

Hz

%

0,00

0,0

315

316

348

349

354

0 =Na&o usado
1 = Limite baixo
2 = Limite alto

Limiar de supervisdo
de frequéncia de saida.

0 = N&o usado
1 = Limite baixo
2 =Limite alto

Limiar de supervisao de
torque.

0 =Nao usado

1 = Limite baixo
2 =Limite alto
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I e R ) e N

P12.6

P127

P12.8

P12.9

P12.10

P12.11

P12.12

Limite de
supervisdo de
temperatura
da unidade
Sinal de
supervisdo
de entrada
analégica
Nivel ON da
supervisao Al
Nivel OFF da
supervisao Al

Entrada de
supervisao da
temperatura

Fungdo de
supervisdo
da temperatura

Limite de
supervisao
da temperatura

-10 100
0 | Variavel
0,00 = 100,00
0,00 | 100,00
1 7
0 2
-50.0/ 200.0/
2232 4732

Tabela 8.13: Supervisées de limite

@ SCHMERSAL

°C

%

%

40

80,00

40,00

80,00

355

356

357

358

1431

1432

1433

Limiar de supervisdo da
temperatura da unidade.

0=AN1
1=A12
2=AIE1

Supervisdo Al do limiar ON.

Supervisao Al do limiar OFF.

Selegéo codificada binaria

de sinais a serem usados para
supervisdo da temperatura

B0 = Entrada da temperatura 1
B1 = Entrada da temperatura 2
B2 = Entrada da temperatura 3
OBSERVAGAO: Oculta até
que uma placa opcional seja
conectada.

Como o parametro 12.1,

oculta até que uma placa
opcional seja conectada.
Limite de supervisdo da
temperatura, oculto até

que uma placa opcional

seja conectada.
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8.14 Protecdes (Painel de controle: Menu PAR -> P13)

I I N e e A

Falha da entrada

P13.1 o :
analdgica baixa
P132 R
subtenséo
P13.3 Falha no terra
P13.4 Falha na fase de
saida
P135 Proteg&o contra
parada do motor
P136 Protegéo de
subcarga
P13.7 Proteg&o termal
do motor
P138 Mtp:temperatura
ambiente
Mtp:resfriamento
P13.9 de velocidade
zero
P13.10 Mtp:oonst’antg de
tempo térmico
P13.11 Corrente de
parada do motor
P13.12 Tempo de parada
do motor
P13.13 Frequéncia de
parada

Tabela 8.14: Protegbes

98

o

0,00

0,00

0,10

100

150,0

200

2,0x

I Nunidade

300,00

320,00

°C

%

min.

Hz

40
40,0
Variavel

|

Nunidade

15,00

25,00

700

727

703

702

709

713

704

705

706

707

71

712

0= Sem acéo
1=Alarme

2 = Alarme, frequéncia
de alarme predefinida

3 = Falha: Tipo de parada
4 = Falha: Inércia

1= Sem resposta (sem
geragao de falha, mas a
unidade ainda interrompe
a modulagéo).

2 = Falha:Inércia

0= Sem acéo

1=Alarme

2 = Falha:Fungdo Parada
3 =Falha:Inércia

Conforme parametro 13.3
Conforme parametro 13.3
Consulte o parametro 13.3
Consulte o parametro 13.3
Temperatura ambiente.

Resfriamento como %
em velocidade 0.

Constante de tempo
térmico do motor.

Para que ocorra um estagio
de parada, a corrente deve
ter excedido este limite.

Tempo de parada limitado.

Frequéncia min. de
parada.
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I I N e ey

Ulkezngadt Torque minimo no
@ P13.14 | enfraquecimento | 10,0 | 150,0 % 500 | 714 orauemr
enfraquecimento do campo.
de campo
P13.15 UL:CE'Zg;ge fred- | 50 | 1500 % 10,0 | 715 |Torque minimo em f0.
Este é o tempo maximo
(D P13.16 UL:Limite de 10 | 3000 S 20,0 716 per[nlltldo para que um
tempo estagio de subcarga
exista.
Retardo da falha
P1317 | daentrada | 00 | 100 | s 05 | 1430 |Tempo deretardo dafalha
o . da entrada analdgica baixa.
analdgica baixa
P13.18 = Falha externa 0 3 2 701 | Como o parametro 13.3.
P13.19 | Falha do Fieldbus | 0O 4 3 733 | Conforme parametro 13.1.
Frequénca de quando aresposta de
P13.20 alarme P31 P32  Hz 250 | 183 3 P
¥ falha for Alarme +
predefinida P )
Frequéncia predefinida.
Bloqueio de -
s 0 = Edigéo ativada.
P13.21 | edigdode 0 1 O | 819 4= Edigo desativada.
parametros
0 = Sem agéo.
1= Alarme.
P1322  Falha do termistor| 0 3 2 7 | SOIEEE ISR

3 = Falha: Inércia.
Oculta até que uma placa
opcional seja conectada.
Supervisdo de
P13.23 conflito Para 0 3 1 1463 | O mesmo que P13.3
frente/Inverso
Falha de Como o parametro P13.3,
P13.24 e wily 0 3 0 740 oculta até que uma placa
pe OPTBH seja conectada.

Tabela 8.14: Protecdes
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[codgo| —patmors | n| x| unce | Pt | & Jobsmosso

P13.25

P13.26

P13.27

@ r132s
@ P1329

Entrada de falha
7
da temperatura
Modo de falha da P
temperatura

Limite de falha da 50.0/ 200.0/

temperatura 22:'3'2 473.2
Falha na fa*se de 0 3
saida’
Modo de memoria
da temperatura 0 2
do motor*

Tabela 8.14: Protegbes

OBSERVAGAO:
* Estes parametros estdo disponiveis na versdo FW01070V010 ou posterior apenas.

100,0

2

Selegdo codificada binaria
de sinais a serem usados
para emissao de alarme e
ativagdo de falha.
B0 = Entrada da
temperatura 1.
739 |B1=Entradada
temperatura 2.
B2 = Entrada da
temperatura 3.
OBSERVAGAO: Oculta até
que uma placa OPTBH seja
conectada.
0 = N&o usado
743 |1 = Limite baixo
2 = Limite alto
Limite de falha da
temperatura, oculto até que
uma placa OPTBH seja
conectada.

742

730 |Como o parametro P13.3.

0 = desativado
15521 |1 = modo constante
2 =modo de ultimo valor

OBSERVAGAO: Estes parametros s&o exibidos quando P17.2 = 0.
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.15 Parametros de reinicializacdo automatica em caso de falha
(Painel de controle: Menu PAR -> P14)

I I I e T

@ P141 |Resetdefalhas| 0 731 |0 = Desativado
1 = Ativar
P14.2 Tempo de 010 | 10,00 g 0,50 717 Tempo de espera ap6s a
espera falha.
@ Praz | MO 500 | 6000 s 30,00 | 71g |1eMPO méximo para
tentativa tentativas.
P144 | Nimerode 1 10 3 718 Tentativas maximas.
tentativa
0 = Rampa
Fungdo de 1 = Motor girando
P145 reinicializagdo 2 2 79 2 = Fungao A partir da

partida
Tabela 8.15: Pardmetros de reinicializacdo automatica em caso de falha
OBSERVAGAO: Estes parametros sdo exibidos quando P17.2 = 0.

8.16 Parametros de controle de PID (Painel de controle: Menu PAR -> P15)

T e e e

0 = Setpoint fixo %

1=AN

2=AI2

3 = Processar dados In1
(0-100%)

4 = Processar dados In2
(0-100%)

5 = Processar dados In3
(0-100%)

6 = Processar dados In4
(0-100%)

7 = Trem de pulsos/codificador
8 =AIE1

9 = Entrada da temperatura 1
10 = Entrada da temperatura 2
11 = Entrada da temperatura 3

P15.2 | Setpoint fixo| 0,00 = 100,0 % 50,0 @ 167 Setpoint fixo

Selegdo da
P15.1 fonte 0 Variavel 0 332
de setpoint

Tabela 8.16: Pardmetros de controle de PID
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

I e K T e o N e

Setpoint

P153 fixo 2

0,0

Selecéo
da fonte de 0
feedback

P15.4

Valor de
feedback 0,0
minimo

P15.5

Valor de
feedback
maximo
Ganho P 0,0
Tempo-D do
controlador
PID
Tempo-D do
controlador | 0,0
PID

P15.6 10,0
P15.7

P15.8 0,00

P15.9

P15.10 Inversao de 0
erro

Tabela 8.16: Parametros de controle de PID

102

100,0

Variavel

50,0

300,0

1000,0

320,00

10,0

%

%

%

50,0

0,0

100,0

100,0

10,00

0,0

168

334

336

337

118

119

132

340

Setpoint fixo alternativo,
selecionavel com DI

0=Al1

1=A12

2 = Processar dados In1
(0-100%)

3 = ProcessDataln2 (0 -100%)
4 = ProcessDataln3 (0 -100%)
5 = Processar dados In4
(0-100%)

6 = AI2-Al1

7 = Trem de pulsos/codificador
8 =AIE1

9 = Entrada da temperatura 1
10 = Entrada da temperatura 2
11 = Entrada da temperatura 3)

Valor no sinal minimo

Valor no sinal méximo
Ganho proporcional

Tempo integrativo

Tempo derivado

0 = Direto (Feedback < Setpoint
-> Aumentar saida de PID)

1 = Invertido (Feedback >
Setpoint -> Diminuir saida de PID)
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

csgo paimv | in | s |unanelaaiol 0 Jopsemasi

Frequéncia
P15.11 | minima de
repouso

Atraso de
repouso
Erro ao
® P15.13 despertar
Aumento de
P15.14 setpoint
de repouso
Intervalo de
frequéncias
proibidas 2:
Limite alto

P15.16 Perda max.
de repouso

Tempo de

verificagdo
@ P57 do porca

de repouso

P15.12

P15.15

Selegado
da fonte da
® PR unidade de
processo

Digitos
decimais
® P15.19 de unidade
de processo
Valor
minimo da
® Pz unidade de
processo

Tabela 8.16: Pardmetros de controle de PID

@ SCHMERSAL

0,0

0,0

0,0

0,0

0,0

0,0

0,0

0,0

0,0

P3.2

3600

100,0

50,0

1000,0

1000,0

1000,0

1000,0

1000,0

1000,0

Hz

25,00

30

5,0

10,0

5,0

30

0,0

1016

1017

1018

1071

1072

1509

1510

1513

1035

1033

Aunidade entrara em modo

de repouso quando a frequéncia
ficar abaixo deste limite por um
tempo maior do que o definido
pelo parametro de retardo de
repouso.

Retardo para entrar em repouso.

Limiar para sair de repouso.

Com referéncia ao setpoint.

Tempo de aumento ap6s P15.12.

Com referéncia ao valor de
feedback apés o aumento.

Ap6s o tempo de aumento
P15.15.

0 = Valor de feedback de PID
1 = Frequéncia de saida

2 = Velocidade do motor

3 = Torque do motor

4 = Poténcia do motor

5 = Corrente do motor

6 = Trem de pulsos/codificador

Decimais na exibigéo.

Valor minimo de processo.
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

I e K T e e M e

Valor
(D P15.21 maximo da | P152 3200,0 100,0 | 1034 |Valor maximo de processo.
unidade de 0
processo
Valor _ Valor min. da temperatura para
P1522  minimoda | 50.0/ P15.2 00 1706 PID eAest_:aIa de refefenma da
3 frequéncia, oculta até que uma

temperatura  223.2 placa OPTBH seja conectada.

Valor méx. da temperatura para

Valor max P
P15.23 da P15.2 1 200.0/ 100,0 | 1707 PID ehesgala de refefenua da
473.2 frequéncia, oculta até que uma
temperatura

placa OPTBH seja conectada.

Tabela 8.16: Parametros de controle de PID
OBSERVA(;AO: Estes parametros s&o exibidos quando P17.2 = 0.

8.17 Preaquecimento do motor (Painel de controle: Menu PAR -> P16)

oo | pramoro | un | woxJunsaelparsol 10 Jopseasio

Funcéo de N
reaque- 0 = N&o usado
P16.1 preaq 0 2 0 1225 1 = Sempre no estado de parada
cimento .
2 = Controlado por entrada digital
do motor
Vel il Valor min. da temperatura para
P16.2 da 0 0,5 x A 0 1297 PID eAesgaIa de refer'enma da
| frequéncia, oculta até que uma
temperatura pincece

placa OPTBH seja conectada.

Tabela 8.17: Pré-aquecimento do motor
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.18 Menu de facil utilizagcao (Painel de controle: Menu PAR -> P17)

oo | armero | i | x| ocro | 0 Jovsessto

0 = Basica
1=Bomba
2 = Acionador da ventoinha
Tipo de 3 =Torque alto
® P71 icacao | © 3 0| %40 | oBSERVAGAO: Visivel

somente quando o
assistente de inicializagdo
estiver ativo.

0 = Todos os parametros

Ocultar visiveis.
P17.2 A 0 1 1 115 1 =Somente o grupo de
parametro A <
parametros de configuragdo
rapida visiveis.
0 = Celsius
. 1 = Kelvins
P17.3 t‘;mdzf:tj; 0 1 0 1197 | OBSERVAGAO: Oculta até
P que uma placa OPTBH
seja conectada.
Senha de Insira a senha correta para
® P17.4 acesso 0 30000 0 2362 revisar o grupo de
da aplicagao* parametros 18.

Tabela 8.18: Pardmetros do menu de facil utilizagao

OBSERVAGAO:
* Estes parametros estdo disponiveis na versdo FW01070V010 ou posterior apenas.
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

8.19 Parametros do sistema

[cogo | paimoro | in| . |Pacri] 10 obsenagio |

Informagées do software (MENU PAR -> V1)

V1.1
V1.2
V1.3

V1.4
V1.5
V1.6
V1.7

ID SW API
Versao de SW API
ID SW Poténcia
Vers&o de SW de
poténcia
ID da aplicagéao
Revisdo da
aplicagéo
Carga do sistema

2314
835
2315

834
837
838
839

Quando nenhum fieldbus da placa opcional ou placa OPT-BH tiver sido instalado,
os parametros de comunicagdo do Modbus séo:

V2.1

P2.2

P23

P2.4

Tabela 8.19: Pardmetros do sistema

106

Status de
comunicagao

Protocolo do
Fieldbus
Endereco do
escravo

Velocidade de
transmiss&o

255

808

809

810

81

Status da comunicagéo do Modbus.
Formato: xx.yyy onde xx = 0 - 64
(Numero de mensagens de erro)
yyy =0 - 999 (Numero de
mensagens validas)

0 = N&o usado

1 = Modbus usado

0=300
1=600
2=1200
3=2400
4 =4800
5=9600
6= 19200
7 = 38400
8 =57600
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

T I e e e M

0 =Nenhuma
1 =impar
2=Par
O bit de parada é de 2
bits quando o tipo de
P2.6 Tipo de paridade 0 2 813  paridade for
0 =Nenhuma
O bit de parada é de 1
bit quando o tipo de
paridade for
1 =Parou 2 = impar
Tempo limite de 0°=No usado
P27 comunicagao 0 255 814 |1 =1 segundo
2 =2 segundos etc.
Status da
P2.8 comunicagéo 0 1 815
de reinicializagéo
Quando a placa Canopen E6 foi instalada, os parametros sao:
0 = Inicializando
4 = Parado
Status de 5 = Operacional
V2.1 comunicagéo da 14004 6 = Pré_Operacional
Canopen 7 = Reset_Aplicativo
8 = Reset_Comunicacgéo
9 = Desconhecido
P22 Modo de operagéo 1 Py 14003 1 = Perfil da unidade
da Canopen 2 = Bypass
P23 Db e 1| 127 14001
Canopen
1=10 kBaud
2 =20 kBaud
Velocidade de i - fgoksgzgd
P2.4 transmissao 1 8 14002 | _
da Canopen 5 = 125 kBaud
6 =250 kBaud
7 =500 kBaud

8 = 1000 kBaud

Tabela 8.19: Parametros do sistema
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8. Parametros de Aplicacao Padrao

[cogo | paamoro | in| . [pacrio] 10 Jobsesgto |

Quando a placa DeviceNet E7 foi instalada, os parametros séo:
Status da comunicagédo do Modbus.
Formato: XXXX.Y, X= contador de
msg. DeviceNet

Status de Y= statgs do Device-Net

V2.1 o 14004 |0 = Inexistente ou sem
comunicagao . =

alimentag&o do bus
1 = Estado de configuragéo
2 = Estabelecido

3 = Vencido
pap | TPodemontagem oy 444 5144012 20, 21, 23, 25, 101, 111
de saida
P2.3 ID MAC 0 63 63 14010
. 1 =125 kbit/s
P2.4 Vﬁ;i'fﬂ?::a‘;e 1 3 1 14011 2= 250 kbitls
3 =500 kbit/s
pas | TPodemontagem | 4o | 41z | 74 44013|70, 71,73, 75, 107, 117
de entrada
Quando a placa ProfidBus E3/E5 tiver sido instalada, os parametros de comunicagao sao:
V2.1 Status de 14022
comunicagao
Status do protocolo
V22 7 4o Fieldbus oz
V2.3 Protocolo ativo 14024
vas | JeEEEERG 14025
transmissé&o ativa
V2.5 Tipo de telegrama 14027
1 = Profidrive
P2.6 | Modo de operagdo 1 3 1 14021 2 = Bypass
3 =Eco
Status do protocolo
P2.7 do Fieldbus 126 126 | 14020
Quando a placa APT-BH foi instalada, os parametros de comunicagéo sao:
0 = Sem sensor
1=PT100
2=PT1000
P2.1 Tipo de sensor 1 0 6 0 14072 |3 =Ni1000
4=KTY84
5=2xPT100
6=3xPT100

Tabela 8.19: Parametros do sistema

108 ® SCHMERSAL



8. Parametros de Aplicacao Padrao

[couio | paimeo | in | o [pacriol 10 Jomseagto |

0 = Sem sensor

1=PT100
2=PT1000
P22 Tipo de sensor 2 0 6 0 14073 3 =Ni1000
4=KTY84
5=2xPT100
6=3xPT100
0 = Sem sensor
1=PT100
2=PT1000
P23 Tipo de sensor 3 0 6 0 14074 |3 = Ni1000
4=KTY84
5=2xPT100
6=3x PT100
Outras informagoes
V3.1 Contador MWh 827 | Megawatt hora
V32 BIESEL 828
funcionamento
V33 Horas de 829
funcionamento
V34 Contagor dle 840
execucdo: dias
V35 Contgdt_)r de 841
execugdo: horas
V3.6 | Contador de falhas 842
Monitoramento do
status de definigdo Oculto quando conectado
V3.7 N
do parametro do ao PC.
painel
P42 Restaurgr padrﬁes 0 1 0 831 1 = Restaura padrAées de fabrica
de fabrica para todos os parametros.
P4.3 Senha 0000 | 9999 & 0000 | 832
Tempo para luz de
P4.4 fundo LCD e do 0 99 5 833
painel ativo
P45 Sa_ilyar paramet_ro 0 1 0 Oculto quando conectado ao PC.
definido para painel
Restaurar
P4.6  parametro definido | 0 1 0 Oculto quando conectado ao PC.
no painel
F5.x Menu Falha ativa
Menu Histdrico de
F6.x

falhas
Tabela 8.19: Parametros do sistema
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9. Descricoes de Parametros

Nas préximas paginas é possivel encontrar descricdes de certos parametros. As descri¢gdes foram
organizadas de acordo com o grupo e niimero de parametros.

¢oes do motor (Painel de co

1.7 LIMITE DE CORRENTE

Este parametro determina a corrente maxima do motor do conversor de frequéncia. Para evitar
sobrecarga do motor, defina este parametro de acordo com a corrente nominal do motor. O
limite de corrente é igual a (1.5 x In) por padréao.

1.8 MODO DE CONTROLE DO MOTOR

Com este parametro, o usuario pode selecionar o modo de controle do motor.
As selecdes sdo:

0 = Controle de frequéncia:

A referéncia de frequéncia da unidade esta definida para saida de frequéncia sem
compensacéo de desequilibrio. A velocidade real do motor é definida finalmente pela carga
do motor.

1 = Abrir controle de velocidade de loop:

A referéncia de frequéncia do conversor esta definida para referéncia de velocidade do
motor. A velocidade do motor permanece a mesma, nao importa sua carga. O desequilibrio é
compensado.

1.9RAZAOU/F
Ha trés selegdes para este parametro:
0 =Linear:
A voltagem do motor se altera linearmente com a frequéncia na érea de fluxo constante
de 0 Hz para o ponto de enfraquecimento do campo, onde a voltagem do ponto de
enfraquecimento do campo é fornecida pelo motor. A razdo linear U / f deve ser usada em
aplicagdes de torque constante. Consulte a Figura 9.1.

Essa configuragao padrao deve ser usada se nao ha a necessidade especifica de outra
configuragdo.
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9. Descricoes de Parametros

1 = Quadrado:

A voltagem do motor se altera de acordo com uma curva quadrada com a frequéncia

na area 0 Hz para o ponto de enfraquecimento do campo, onde a voltagem do ponto

de enfraquecimento do campo é também fornecida pelo motor. O motor funciona
submagnetizado abaixo do ponto de enfraquecimento do campo e produz menos torque,
perdas de poténcia e ruidos eletromagnético. A razdo quadrada de U / f pode ser usada em
aplicagcdes onde a demanda de torque da carga é proporcional ao quadrado da velocidade,
por exemplo, em ventiladores e bombas centrifugas.

4 U]
Un
Par1Mp — — — — — — — — —
Default: Nominal | Field weakening
voltage of the motor | point
|
|
|
Linear |
|
Squared ! Default: Nominal
| frequency of the
motor fHz]
Par. 1.14, -

Par.1.10

Figura 9.1: Alteracdo linear e quadrada da voltagem do motor

2 = Curva U/ f programavel:

A curva U/ f pode ser programada com trés pontos diferentes: A curva U / f programavel pode
ser usada se outras configuragdes néo satisfazem as necessidades da aplicag&o.
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Un
Par i foe oo

Default: Nominal
voltage of the motor

| Field weakening
| point

Par.1.13

777777 Default: Nominal
frequency of the
Par.1.14 motor

fiHz]

Par.1.12 Par.1.10

Figura 9.2: Curva U/ f programavel

1.10 PONTO DE ENFRAQUECIMENTO DO CAMPO

O ponto de enfraguecimento do campo ¢ a frequéncia de saida na qual a voltagem de saida
alcanga o valor definidor com o parametro 1.11.

1.11 TENSAO DO PONTO DE ENFRAQUECIMENTO DO CAMPO
Acima da frequéncia no ponto de enfraquecimento do campo, a voltagem de saida permanece
no valor definido com este parametro. Abaixo da frequéncia no ponto de enfraquecimento
do campo, a voltagem de saida depende da configuragdo dos parametros da curva U / f.
Consulte parametros 1.9-1.14 e Figuras 9.1 € 9.2.
Quando os parametros 1.1 e 1.2 (voltagem nominal e frequéncia nominal do motor) estdo
definidos, os parametros 1.10 e 1.11 sdo automaticamente atualizados com os valores
correspondentes. Se forem necessarios valores diferentes para o ponto de enfraquecimento
do campo e a voltagem, altere esses parametros apds configurar os parametros 1.1 e 1.2.

1.12 FREQUENCIA DE PONTO MEDIO DE U/F

Se a curva programavel U / f foi selecionada com o parametro 1.9, esse parametro define a
frequéncia de ponto médio da curva. Consulte a Figura 9.2.

1.13 VOLTAGEM DE PONTO MEDIO DE U/F

Se a curva programavel U / f foi selecionada com o parametro 1.9, esse parametro define a
voltagem de ponto médio da curva. Consulte a Figura 9.2.
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1.14 VOLTAGEM DE FREQUENCIA ZERO
Este parametro define a voltagem de frequéncia zero da curva. Consulte as Figuras 9.1 e 9.2.
1.15 AUMENTO DE TORQUE

Quando este parametro esta ativado, a voltagem para o motor se altera automaticamente
com torque de alta carga, o que faz com que o motor produza torque suficiente para iniciar
e comegar a funcionar em baixas frequéncias. O aumento da voltagem depende do tipo e
poténcia do motor. O aumento automatico de torque pode ser usado em aplicagdes com
torque de alta carga, por exemplo, em esteiras transportadoras.

0 = Desativado
1 = Ativado

OBSERVA(;AO: Em alto torque - aplicacdes de baixa velocidade - é improvavel que o

motor se sobreaqueca. Se o motor tiver que funcionar por um periodo prolongado de tempo
sob essas condicdes, deve se ter especial atengédo ao resfriamento do motor. Use resfriamento
externo para o motor se a temperatura tende a aumentar muito.

OBSERVA(;AO: O melhor desempenho pode ser alcangado ao se executar uma identificagao
do motor. Consulte par. 1.18.

1.16 FREQUENCIA DE COMUTAGCAO

O ruido do motor pode ser minimizado com o uso de uma frequéncia de alta comutagao.
Aumentar a frequéncia de comutagdo reduz a capacidade da unidade do conversor de
frequéncia.

Frequéncia de comutagéo para o Praxi 20: 1.5...16 kHz.

1.17 CHOPPER DE FRENAGEM

OBSERVA(;AO: As unidades tamanho MI2 e MI3 estao equipadas com um chopper de
frenagem interno na alimentagao de trés fases.

0 = Desativar (Sem uso do chopper de frenagem)
1 = Ativar: Sempre (Usado no estado Funcionar e Parar)
2 = Ativar: Estado Funcionar (Chopper de frenagem usado no estado Funcionar)

Quando o conversor de frequéncia esta desacelerando o motor, a energia é armazenada a
inércia do motor e a carga que é alimentada a um resistor de frenagem externa, se o chopper
de frenagem tiver sido ativado. Isso permite que o conversor de frequéncia desacelere o motor
com um torque igual aquele da aceleracdo (desde que o resistor de frenagem correto tenha sido
selecionado). Consulte o manual separado de instalacdo do resistor de frenagem.
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1.19 IDENTIFICACAO DO MOTOR

0 = N&o ativo
1 = Identificagéo de inatividade

Se Identificagéo de inatividade é selecionado, o conversor ir4 executar um funcionamento de
identificagc@o quando for iniciado a partir do local de controle selecionado. O conversor deve
ser iniciado em até 20 segundos, caso contrério a identificagéo é interrompida.

O conversor ndo rotaciona o motor durante a Identificagéo de inatividade. Quando o
funcionamento de identificag&o estiver pronto, o conversor é paralisado. O conversor
comegara a funcionar normalmente assim que o préximo comando for dado.

Apés o fim da identificag&o, o conversor deve parar o comando de inicio. Se o local de
controle é o Teclado, o usuario deve pressionar o botédo de parada. Se o local de controle é
E/S, o usuério deve colocar DI (sinal de controle) em inativo. Se o local de controle é o fieldbus,
o usuario deve definir o controle em 0. O funcionamento de identificagdo melhora os célculos
de torque e a funcé@o de aumento automatico do torque. Isso também resultara em uma
melhor compensagao de desequilibrio no controle de velocidade (RPM mais preciso).

Os parametros abaixo serdo alterados depois que o funcionamento de identificacdo
ocoITa com sucesso.

a. P1.8 Modo de controle do motor

b.P1.9 Razdo U/f

c. P1.12 Frequéncia de ponto médio de U/f
d. P1.13 Voltagem de ponto médio de U/f
e. P1.14 Voltagem de frequéncia zero

f. P1.19 Identificagdo do motor (1->0)

g. P1.20 Queda de tensdo em Rs

OBSERVA(;AO: Os dados da placa de identificagdo do motor devem ser definidos ANTES do
funcionamento de teste.

1.21 CONTROLADOR DE SOBREVOLTAGEM
0 = Desativado

1 = Ativado, Modo padrao (Pequenos ajustes de frequéncia OP sao realizados)
2 = Ativado, Modo de carga de choque (O controlador ajusta a freq. OP até a freq. max.)
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1.22 CONTROLADOR DE SUBVOLTAGEM

0 = Desativar

1 = Ativar
Estes parametros permite que os controladores de sob/sobrevoltagem sejam alterados fora
de operagao. Isso pode ser Util, por exemplo, se a voltagem de alimentagcdo da rede elétrica
varia mais do que de -15% a +10% e a aplicagéo n&o tolera essa sub/sobrevoltagem. Neste
caso, o regulador controla a frequéncia de saida levando as flutuages da alimentagdo em
consideragéo.

Quando um valor diferente de 0 é selecionado, o controlador de sobrevoltagem de Loop
Fechado também ¢é ativado (na aplicagdo de Controle de Multiplos Propésitos).

OBSERVA(;AO: Disparos por sub/sobrevoltagem podem ocorrer quando os controladores
s&o alterados fora de operagao.

1.25 OTIMIZAGAO DE EFICIENCIA
Otimizac&o de energia, o conversor de frequéncia procura a corrente minima para economizar
energia e reduzir o ruido do motor, 0 = desativado, 1 = ativado.

1.26 I/F ATIVAR INICIO
A fungao de Inicio I/f é tipicamente usada com motores magnéticos permanentes (PM) para
iniciar o motor com controle constante de corrente. Isso € Gtil para motores de alta poténcia

nos quais a resisténcia é baixa e o refinamento da curva U/f é dificil. Aplicar a fungao i/f Inicio
pode também ser Util para fornecer torque suficiente para o motor na inicializagéo.

i

Output Frequency =

I/f Start Current

d

Motor Current
i E
I/f Start Frequency Time [s]

Figura 9.3: Inicio I/f

@ SCHMERSAL 115



9. Descricoes de Parametros

1.27 I/F REFERENCIA DE FREQUENCIA DE INICIO
Limite de frequéncia de saida abaixo, que é a corrente I/f de inicio alimentada ao motor.

1.28 I/F REFERENCIA DE CORRENTE DE INICIO
A corrente alimentada ao motor quando a fung&o de inicio I/f é ativada.

1.29 LIMITADOR DE VOLTAGEM ATIVADO
A fungao de limitador de voltagem é pontuar problemas de oscilagéo de voltagem de ligagéo-
CC com unidades de 1 fase, quando com carga total. Uma oscilagdo muito alta na voltagem
de ligagao-CC transformaré a alta corrente e oscilagéo de torque, o que pode perturbar alguns
usuarios. A funggo de limitador de voltagem limita a voltagem de saida méaxima para o mais
baixo da oscilagao de voltagem. Isso reduz a oscilagao de corrente e torque, mas diminui a

poténcia maxima de saida, j& que a voltagem ¢ limitada e mais corrente é necessaria.

0 = desativado, 1 = ativado
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9. Descricoes de Parametros

9.2 Configuragéo de partida/parada (Painel de controle: Menu PAR -> P2)

2.1 SELECAO DE LOCAL DE CONTROLE REMOTO

Com este parametro, o usuario pode selecionar o local de controle ativo, o conversor de
frequéncia pode ser selecionado com P3.3/P3.12. As selegdes sao:

0 = Terminal de E/S
1 = Fieldbus
2 = Teclado

OBSERVA(;AO: E possivel selecionar o local de controle pressionando Loc/Rem ou com
o parametro 2.5. (Local/Remoto) P2.1 ndo tera efeito em modo local.

Local = O teclado é o local de controle
Remoto = O local de controle é determinado por P2.1

2.2 FUNGAO PARTIDA
O usuério pode selecionar duas fun¢des de partida para o Praxi 20 com este parametro:
0 = Partida progressiva

O conversor de frequéncia parte de 0 Hz e acelera até a referéncia de frequéncia definida
dentro do tempo de aceleragéo definido (Consulte a descrigdo detalhada: ID103).
(Inércia de carga, torque ou fricgado de partida podem causar tempos de aceleragdo
prolongados).

1 = Partida com motor girando

O conversor de frequéncia é capaz de iniciar com um motor em funcionamento
aplicando pequenos pulsos de corrente ao motor e buscando pela frequéncia que
corresponde a velocidade na qual o motor esta funcionando. A busca comega na
frequéncia maxima em diregao a frequéncia real, até que o valor correto seja detectado.
Em seguida, a frequéncia de saida ser4 aumentada/diminuida para a o valor de referéncia
definido, de acordo com os parametros de aceleragao/desaceleragéo definidos.

Use este modo se o motor esta desengrenando quando o comando de partida é dado.

Com o inicio com o motor girando é possivel iniciar o motor a partir da velocidade real,
sem forgar a velocidade para zero antes de progredir até a referéncia.
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2.3 FUNGAO PARADA
Duas fungdes de parada podem ser selecionado nesta aplicagéo:
0 = Inércia

O motor desengrena e para sem o controle do conversor de frequéncia ap6s o comando
de Parada.

1 = Progressiva

Apbs o comando de Parada, a velocidade do motor é desacelerada de acordo com os
parametros de desaceleragao definidos.

Se a energia regenerada esta alta, pode ser necessario usar um resistor de frenagem
externo para que se possa desacelerar o motor em um tempo aceitavel.

2.4 LOGICA DE INIiCIO/PARADA E/S

Os valores 0...4 oferecem possibilidades de controle do inicio e da parada da unidade AC com
sinal digital conectado a entrada digitais. CS = Sinal de controle.

As selegdes, incluindo a “borda” do texto, devem ser usadas para excluir a possibilidade

de uma partida ndo-intencional quando, por exemplo, a alimentagao é ligada, religada apés
falha, apés um reinicio pés-falha, depois que a unidade tenha sido parada por Autorizagdo
de Marcha (Autorizagdo de Marcha = Falso) ou quando o local de controle € alterado para
controle E/S. O contato Partida/Parada deve ser aberto antes que o motor dé a partida.

Alogica de parada E/S usa modo de parada preciso. Modo de parada preciso € quando o
tempo de parada é fixado a partir da borda extremidade do DI para parar a unidade.

0 CS1:Para frente As fungdes ocorrem quando os contatos estdo
CS2:Para tras fechados.
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O
ey

1

Figura 9.4: Légica de partida/parada, selecéo
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Explicagoes

O sinal de controle (CS) 1 ¢ ativado,
1 fazendo com que a frequéncia de saida
aumente. O motor gira para frente.

Se o sinal de inicio para frente [CS1] e
inicio de sinal inverso [CS2] estao ativos
simultaneamente, ha um alarme 55 no
painel LCD quando o conflito de supervisdo
P13.23 P/FRENTE/P/TRAS =1.

CS1 ¢é inativado, o que faz com que a
diregdo comece a mudar (P/FRENTE
para P/TRAS) porque CS2 ainda esta
ativo, e o alarme 55 deve desaparecer
em alguns instantes.

2

CS2 ¢ inativado e a frequéncia alimentada
ao motor é reduzida a 0.

CS2 é novamente ativado, o que faz com
que o motor acelere (P/TRAS) em diregéo
a frequéncia definida.

CS2 ¢ inativado e a frequéncia alimentada
ao motor é reduzida a 0.

CS1 é ativado, o que faz com que o
motor acelere (P/FRENTE) em diregéo a
frequéncia definida.

7
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8

9

10

"

12

13

O sinal Autorizagao de Marcha esta definido
como FALSO, o que reduz a frequéncia
a zero. O sinal de autorizagdo de marcha esta
configurado com o parametro 5.7.

O sinal de autorizagdo de marcha esta
definido como VERDADEIRO, o que faz
com que a frequéncia aumente em diregao
a frequéncia definida porque CS1 ainda esta
ativo.

O botéo de parada do teclado é pressionado
e a frequéncia alimentada ao motor é
reduzida a 0. (O sinal funciona apenas se o
parametro 2.7 [Botéo de parada do teclado]
=1)

O conversor entra em funcionamento ao
se pressionar o botdo de Inicio no teclado.

O botédo de parada do teclado é pressionado
novamente para parar 0 CONversor.

(Este sinal funciona apenas se o parametro
2.7 [Botao de parada do teclado] = 1)
Atentativa de iniciar o conversor
pressionando-se o botdo de Inicio ndo é
exitosa porque CS1 esta inativo.
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1
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CS1:P/frente(borda)

{ CS2:Parada invertida

Output
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Figura 9.5: Ldégica de partida/parada, selegao 1

Explicagoes

O sinal de controle (CS) 1 é ativado,
fazendo com que a frequéncia de saida
aumente. O motor gira para frente.

CS2 ¢ inativado e a frequéncia
é reduzida a 0.

CS1 é ativado, o0 que aumenta a
frequéncia de saida novamente.
O motor gira para frente.
O sinal Autorizagdo de marcha esta
definido como FALSO, o que reduz a
frequéncia a 0. O sinal de autorizagéo
de marcha é configurado
com o parametro 5.7.
Tentativa de partida com CS1 n&o é
exitosa porque o sinal Autorizagdo de
marcha ainda é FALSO.

o

7

CS1 é ativado e o motor acelera (P/

FRENTE) em diregéo a frequéncia definida

porque o sinal Autorizagdo de marcha
foi definido como VERDADEIRO.

O botéo de parada do teclado é pressionado
e a frequéncia alimentada ao motor é reduzida
a 0. (O sinal funciona apenas se o parametro
2.7 [botao de parada do teclado] = 1).

CS1 é ativado, o que aumenta a frequéncia

de saida novamente.
O motor gira para frente.

CS2 é inativado e a frequéncia
é reduzida a 0.
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9. Descricoes de Parametros

Deve ser usado para excluir a possibilidade de

P CS1:P/frente(borda) uma partida ndo-intencional. O contato Partida/
CS2:P/tras(borda) Parada deve ser aberto antes que o motor seja
reiniciado.
WD sy

Keypad

|
| [
| [
| [
[0} ® 0

Figura 9.6: Ldgica de partida/parada, selegédo 2

Explicagoes

O sinal Autorizagdo de Marcha esta definido
como FALSO, o que reduz a frequéncia
a zero. O sinal de autorizagéo de marcha esta
configurado com o pardmetro 5.7.

O sinal de controle (CS) 1 é ativado,
1 | fazendo com que a frequéncia de saida 7
aumente. O motor gira para frente.

Se o sinal de inicio para frente [CS1] e

inicio de sinal inverso [CS2] estéo ativos G5 celivello @ @ mulr el

(P/FRENTE) em direg&o a frequéncia

2 simultaneamente, ha um alarme 55 no 8 " ; L
painel LCD quando o conflito de supervisdo il porque o SIENAUTEEEED 62
P13.23 PIFRENTE/P/TRAS =1. marcha foi definido como VERDADEIRO.
CS1 ¢é inativado, o motor é parado, O botéo de parada do teclado é pressionado
embora CS2 ainda esteja ativo, e 0 e a frequéncia alimentada ao motor é
3 ’ - N
alarme 55 deve desaparecer em alguns reduzida a 0. (O sinal funciona apenas se o
instantes. parametro 2.7 [botdo de parada do teclado] = 1).

CS2 é novamente ativado,‘o que faz com
4 que o motor acelere (P/TRAS) em direcao = 10
a frequéncia definida.

CS1 é aberto e fechado novamente, o
que faz com que o motor inicie.

CS2 ¢ inativado e a frequéncia alimentada " CS1 é inativado e a frequéncia alimentada
ao motor é reduzida a 0. ao motor é reduzida a 0.

CS1 ¢é ativado, o que faz com que o
6 motor acelere (P/FRENTE) em diregao
a frequéncia definida.
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CS2:Reverso
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Figura 9.7: Légica de partida/parada, selecéo 3

Explicagoes

O sinal de controle (CS) 1 é ativado,
1 | fazendo com que a frequéncia de saida
aumente. O motor gira para frente.

CS2 é ativado, o que faz com que a
2 direcdo comece a muda (P/FRENTE para
P/TRAS).

CS2 ¢ inativado, o que faz com que a
3 | direcdo comece a mudar (P/TRAS para
P/FRENTE) porque CS1 ainda esta ativo.

Além disso, CS1 é inativado e a
frequéncia é reduzida a zero.

A despeito das ativagdes de CS2, o motor
néo da a partida porque CS1 esta inativo.

CS1 é ativado, o que aumenta a
6 frequéncia de saida novamente. O motor
gira para frente porque CS2 esta inativo.

122

O sinal Autorizagdo de Marcha esta definido
como FALSO, o que reduz a frequéncia
a zero. O sinal de autorizagdo de marcha esta
configurado com o parametro 5.7.
O sinal de autorizagdo de marcha esta
definido como VERDADEIRO, o que faz
8 com que a frequéncia aumente em diregdo
a frequéncia definida porque CS1 ainda esta
ativo.
O botéo de parada do teclado é pressionado
e a frequéncia alimentada ao motor é reduzida
a 0. (O sinal funciona apenas se o parametro
2.7 [botao de parada do teclado] = 1).

~

O conversor entra em funcionamento ao
se pressionar o botéo de Inicio no teclado.

O conversor para novamente ao se pressionar

" o botdo de Parada no teclado.
Atentativa de iniciar o conversor
12 pressionando-se o botdo de Inicio ndo é

exitosa porque CS1 esta inativo.
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Deve ser usado para excluir a possibilidade de uma

4 CS1:Inicio(borda)

partida ndo-intencional. O contato Partida/Parada

CS2:Reverso L
deve ser aberto antes que o motor seja reiniciado.
Output
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Set
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Figura 9.8: Logica de partida/parada, selecao 4

Explicacoes

O sinal de controle (CS) 1 ¢ ativado,
fazendo com que a frequéncia de saida

1 aumente. O motor gira para frente porque
CS2 esta inativo.
CS2 ¢é ativado, o que faz com que a
2 diregdo comece a muc}a (P/FRENTE para
P/TRAS)
CS2 ¢ inativado, o que faz com que a
3 | diregdo comece a mudar (P/TRAS para
P/FRENTE) porque CS1 ainda esta ativo.
4 Além disso, CS1 é inativado e a
frequéncia é reduzida a zero.
5 A despeito das ativagdes de CS2, o motor
nado da a partida porque CS1 esta inativo.
CS1 é ativado, o que aumenta a
6 | frequéncia de saida novamente. O motor

gira para frente porque CS2 esta inativo.

@ SCHMERSAL

O sinal Autorizagdo de Marcha esta definido
como FALSO, o que reduz a frequéncia
a zero. O sinal de autorizagdo de marcha esta
configurado com o parametro 5.7.

Antes que um inicio exitoso possa ocorrer,

g CS1 deve ser aberto e fechado novamente.
O botéo de parada do teclado é pressionado

9 e a frequéncia alimentada ao motor é reduzida
a 0. (O sinal funciona apenas se o parametro

2.7 [botao de parada do teclado] = 1).

10 Antes que um inicio exitoso possa ocorrer,
C81 deve ser aberto e fechado novamente.

" CS1 ¢ inativado e a frequéncia é reduzida

azero.
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2.5LOCAL / REMOTO
Este parametro define se o local de controle do conversor é remoto (E/S ou FieldBus) ou local.

0 = Controle remoto
1 = Controle de local

A ordem de prioridade da sele¢éo do local de controle é
1. Controle PC da janela de operagao ao vivo do Praxi

2. Botdo Loc / Rem
3. Forgado do terminal E/S
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9.3 Referéncias de frequéncias (Painel de controle: Menu PAR -> P3)

3.3 SELECAO DE REFERENCIA DE FREQUENCIA DO LOCAL DE CONTROLE REMOTO

Define a fonte da referéncia de frequéncia selecionada quando o conversor esta em controle
remoto. Uma segunda fonte de referéncia é programavel no parametro 3.12.

1 = Velocidade predefinida 0

2 = Referéncia do teclado

3 = Referéncia do Fieldbus
4=A11

5=A2

6=PID

7=A1+AI2

8 = Potenciémetro do motor

9 = Trem de pulsos/codificador

3.4 - 3.11 VELOCIDADES PREDEFINIDAS 0 - 7
Velocidade predefinida 0 é usada como referéncia de frequéncia quando P3.3 = 1
As velocidades predefinidas 1-7 podem ser usadas para determinar referéncias de frequéncia,
que sao aplicadas quando combinagdes adequadas de entradas digitais s&o ativadas.
Velocidades predefinas podem ser ativadas de entradas digitais independentemente do local

de controle ativo.

Os valores dos parametros sdo automaticamente limitados entre a frequéncia
maxima e a frequéncia minima. (par. 3.1, 3.2).

Velocidade Velocidade Velocidade
Explicagoes predefinida predefinida predefinida
B2 B1 BO

Velocidade predefinida 1 X
Velocidade predefinida 2 X
Velocidade predefinida 3 X X
Velocidade predefinida 4 X
Velocidade predefinida 5 X X
Velocidade predefinida 6 X X
Velocidade predefinida 7 X X X

Tabela 9.1: Velocidades predefinidas 1 - 7
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3.13 RAMPA DO POTENCIOMETRO DO MOTOR
3.14 REINICIALIZAGAO DO POTENCIOMETRO DO MOTOR

P3.13 é a rampa de variagdo da velocidade quando a referéncia do potenciometro do motor é
aumentada ou diminuida.

P3.14 informa sob quais circunstancias a referéncia do potenciémetro deve ser reinicializada e
comegar novamente de 0 Hz.

0 = Sem reinicializagao
1 = Reinicializagéo se parado
2 = Reinicializagao se desligado

P5.12 e P5.13 definem quais entradas digitais aumentam e diminuem a referéncia
do potenciémetro do motor.

Frequency

Reference yix = (CP_] Motor potentiometer ramp

|
/

(P ] Max Frequency

(P Min Frequency
\
A

h

b

]

Motor potentiometer up

>

>

/
Motor potentiometer down

Figura 9.9: A mudanca de referéncia dos potenciémetros do motor
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9.4 Configuragdo de freios e rampas (Painel de controle: Menu PAR -> P4)
4.1 FORMATO S DA RAMPA
O inicio e o final da rampa de aceleragédo e desaceleragao pode ser atenuado com este
parametro. O valor de definigdo 0 produz uma rampa linear, o que faz com que aceleragéo e
desaceleragdo ocorram imediatamente apés as alteragdes no sinal de referéncia.
O valor de definigdo de 0.1...10 segundos para este parametro produz uma aceleragao/

desaceleragdo em forma de S. Os tempos de aceleragdo e desaceleragao sao determinados
com os parametros 4.2 e 4.3.

[Hz]

-~
P4.1 Itl

Figura 9.10: Aceleragdo/desaceleragdo em forma de S

4.2 TEMPO DE ACELERACAO 1

4.3 TEMPO DE DESACELERAGAO 1

4.4 FORMATO S DA RAMPA 2

4.5 TEMPO DE ACELERACAO 2

4.6 TEMPO DE DESACELERAGAO 2
Esses limites correspondem ao tempo necessario para que a frequéncia de saida acelere de
zero a frequéncia maxima, ou para desacelerar da frequéncia maxima definida para frequéncia
zero.
O usuario pode definir dois tempos diferentes de aceleragdo/desaceleragéo e definir duas

rampas em formato de S para uma aplicag&o. A definicdo ativa pode ser selecionada com a
entrada digital de selegao (par. 5.11).
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4.7 FRENAGEM DE FLUXO

No lugar de frenagem de CC, a frenagem de fluxo € uma forma Util de frenagem para motores
de no max. 15 kW.

Quando a frenagem é necessdria, a frequéncia é reduzida e o fluxo no motor € aumentado, o
que, por sua vez, faz com que a capacidade de frenagem do motor aumente. Ao contrario da
frenagem de CC, a velocidade do motor permanece sob controle durante a frenagem.

0 = Desligado
1 = Desaceleragao
2 = Chopper

3 = Modo completo

OBSERVA(;AO: A frenagem de fluxo converte a energia em calor no motor e deve ser usada
apenas periodicamente para evitar danos ao motor.

4.10 PARAR TEMPO DE CORRENTE CC

Determina se a frenagem esta ligada ou desligada, em ON ou OFF, e o tempo de frenagem do
freio de CC quando o motor estiver parando. A fungdo da frenagem-CC depende da funcédo
de parada, par. 2.3.

0 = Frenagem CC nao esta ativa.
>0 = Frenagem CC est4 ativa e sua funcdo depende da fungéo de Parada, (par. 2.3).
O tempo de frenagem de CC é determinado com esse parametro.

Par. 2.3 = 0 (Funcao Parada = Desengrenagem):

Apds o comando de parada, o motor desengrena até uma parada sem que haja controle do
conversor de frequéncia.

Com a inje¢é@o de CC, o motor pode ser parado eletricamente no menor tempo possivel, sem
que se use um resistor de frenagem externo opcional.

O tempo de frenagem é escalado pela frequéncia quando a frenagem-CC comega. Se a
frequéncia é maior ou igual a frequéncia nominal do motor, o valor de definicdo do parametro
4.10 determina o tempo de frenagem. Quando a frequéncia é 10% do valor nominal, o tempo
de frenagem é 10% do valor de definigdo do parametro 4.10.
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fout fout

N Output frequency

<
\\/ Motor speed
N

\
\\ Output frequency
N

N Motor speed
DC-braking ON "\ 01 xfn ~_—

AN DC-braking ON

\ t
N

t=1x par. 4.10 ‘ t=0,1x par.4.10
W\— W\—
STOP STOP

Figura 9.11: Tempo de frenagem-CC quando o Modo de parada = desengrenagem

Par. 2.3 = 1 (Funcao de parada = Rampa):

Apds o comando de Parada, a velocidade do motor é reduzida de acordo com os parametros

de desaceleragéo definidos, caso a inércia e a carga no motor permitam até a velocidade
definida com o parametro 4.11, que é onde a frenagem-CC comeca.

O tempo de frenagem ¢ definido com o parametro 4.10. Consulte a Figura 9.9.

Motor speed

Output frequency

DC-braking
Par.4.1 1

t=par4.10

RUN
STOP

Figura 9.12: Tempo de frenagem-CC quando o Modo de parada = Rampa
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4.11 PARAR FREQUENCIA DE CORRENTE CC
A frequéncia de saida em que a frenagem de CC ¢ aplicada.

4.12 INICIAR TEMPO DE CORRENTE CC
A frenagem de CC ¢ ativada quando o comando de inicio é dado. Este parametro define o
tempo para que a corrente CC seja alimentada ao motor antes que a aceleragdo comece.

Quando o freio é liberado, a frequéncia de saida aumenta de acordo com a fung&o de inicio
definida pelo parametro 2.2.

X Y
DC-braking Output
current frequency
Pard.9 |- --
t
'Par4.12! g
-~
RUN
STOP

Figura 9.13: Tempo de frenagem CC na partida

4.15 FREIO EXTERNO: ABRIR RETARDO

4.16 FREIO EXTERNO: ABRIR LIMITE DE FREQUENCIA

4.17 FREIO EXTERNO: FECHAR LIMITE DE FREQUENCIA

4.18 FREIO EXTERNO: FECHAR LIMITE DE FREQUENCIA NA INVERSA

4.19 FREIO EXTERNO: FECHAR/ABRIR LIMITE DE CORRENTE
Controle de freio externo é usado para controlar um freio mecanico no motor por saida digital/
de relé, selecionando-se o valor 17 para os parametros P8.1, P8.2 ou P8.3. O freio é fechado
enquanto o relé é aberto e vice-versa.

Condicoes e abertura do freio:

Ha trés diferentes condigdes para a abertura do freio, todas devem ser verdadeiras, se usadas.
1. O limite de frequéncia aberta (P4.16) deve ser alcangado.
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2. Quando o limite de abertura de frequéncia foi alcangado, o atraso de abertura (P4.15) também
deve passar. Observagao! A frequéncia de saida € mantida no limite de abertura de frequéncia
até esse ponto.

3. Quando as duas condigdes prévias sao alcangadas. O freio ira abrir se a corrente de saida é
mais alta do que o limite de corrente (P4.19).

Note que qualquer uma das condigdes anteriores pode ser deixada de fora definindo-se
seus valores como zero.

Output Frequency

Actual
Reference

o @

(P T open Frequency Lim)
(P [ opendamy ) Time

External Brake

; Relay
closed

Brake

T closed I Brake open
Relay open

@ = Open frequency Limit reached (2) = Open delay elapsed

(3) = Brake opens ifExternal BrakeCurront limitis exceeded

Figura 9.14: Sequéncia de abertura/inicio com freio externo

Condicoes de fechamento do freio:

Ha duas condi¢des para fechar o freio novamente. E suficiente que uma seja verdadeira para
que o freio feche.

1. Se ndao ha comando de funcionamento ativo e a frequéncia de saida cai para abaixo do limite
de fechamento de frequéncia (P4.17) ou limite de fechamento de frequéncia inversa (P4.18),
dependendo da rotagéo.

ou

2. A corrente de saida caiu para abaixo do limite de corrente (P4.19).
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9.5 Entradas digitais (Painel de controle: Menu PAR -> P5)

Esses parametros sdo programados com o método FTT (Funcéo ao Terminal), onde ha uma
entrada ou saida fixa para a qual vocé define uma certa fungéo.

Vocé também pode definir mais do que uma fungéo a uma entrada digital, por exemplo, sinal
de Inicio 1 e Velocidade Predefinida B1 para DI1.

As selecbes para esses parametros sao:

0 = Nao usado

1=DN
2=DI2
3=DI3
4=Dl4
5=DI5
6=DI6

5.1 SINAL DE CONTROLEDEE /S 1
5.2 SINAL DE CONTROLEDEE /S 2

P5.1 e P5.2 : Consulte P2.4 (l6gica de inicio/parada de E/S) para a fungao
5.3 INVERSAO

A entrada digital é ativa somente quando P2.4 (Légica de inicio/parada E/S) =1
O motor ira funcionar invertido quando a borda em aumento de P5.3 ocorra.

5.11 SELEGAO DO TEMPO DE RAMPA 2

Contato aberto: Tempo de aceleragdo/desaceleragéo 1 e formato S de rampa selecionados
Contato fechado: Tempo de aceleragdo/desaceleragéo 2 e formato S de rampa 2 selecionados

Defina os tempos de aceleragdo/desaceleragdo com os parametros 4.2 e 4.3 e os tempos
alternativos de rampa com 4.4 e 4.5.

Defina formato S de rampa com Par. 4.1 e o formato alternativo de rampa S com Par. 4.4.
5.16 SETPOINT PID 2

Entrada digital alta ativa o setpoint 2 (P15.3) quando P15.1=0.
5.17 PRE-AQUECIMENTO DO MOTOR ATIVO

Entrada digital alta ativa a fungdo de pré-aquecimento do motor (se P16.1 = 2), o que alimenta
a corrente CC para o motor em estado de parada.
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9.6 Entradas analégicas (Painel de controle: Menu PAR -> P6)

6.3 MAXIMO CUSTOMIZAGAO Al1
6.4 TEMPO DE FILTRO Al1

6.6 MINIMO CUSTOMIZAGAO Al2
6.7 MAXIMO CUSTOMIZAGAO Al2

Esse parametros definem o sinal analégico de entrada para qualquer intervalo de sinais de
entrada do minimo ao maximo.

6.8 TEMPO DE FILTRO AI2

Se esse parametro tiver um valor maior do que 0, a fungao de filtragem de perturbagées do
sinal analégico de entrada ¢ ativada.

Tempos longos de filtragem tornam a resposta de regulagéo mais lenta. Consulte a Figura
9.15.

Unfiltered signal

100% 1--

Filtered signal
63% f-=f === m e e e e

t[s]

I Par. 6.4

Ear. 6.8

Figura 9.15: Filtragem de sinal Al1 e Al2
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7 Trem de pulsos/codificador (Painel de controle: Menu PAR -> P7)

7.1 FREQUENCIA DE PULSOS MINIMA
7.2 FREQUENCIA DE PULSOS MAXIMA

As frequéncias minima e maxima de pulso correspondem a um valor de sinal de 0% e 100%,
respectivamente. Frequéncias acima da frequéncia de pulso maxima s&o tratadas como
100% e abaixo do pulso minimo como constante 0%. O valor de sinal do intervalo 0 - 100%
& exibido no valor de monitor V2.7 e pode ser usado como feedback de controlador PID

ou escalado para frequéncia com os parametros P7.3 e P7.4 e usado como referéncia de
frequéncia.

7.3 REF. DE FREQ. NA FREQ. DE PULSO MiN.
7.4 REF. DE FREQ. NA FREQ. DE PULSO MAX.
O sinal do trem de pulso/decodificado com intervalo 0 - 100% e escalado pelo parametro
P7.1 e P7.2, que pode ser usado como referéncia de frequéncia ao dizer qual frequéncia
corresponde a 0% e 100% com os parametros P7.3 e P7.4, respectivamente. Em seguida,
pode ser selecionado como referéncia de frequéncia para o local de controle remoto.
7.5 DIRECAO DO DECODIFICADOR
E possivel também extrair informagdes de diregéo do decodificador.
0 = Desativar
1= Ativado/Normal
2 = Ativado/Inversa
7.6 ROTAGAO/PULSOS DO ENCODER
O pulsos do decodificador por rotagdo podem ser definidos caso um decodificador seja
usado, o que é usado para registrar a contagem do decodificador por rodada. Nesse caso, o
valor de monitor V2.8 exibira as rpm reais do decodificador.
A frequéncia maxima de pulso é 10 kHz. Isso significa que um decodificador de 256 pulsos
por rodada permitiria velocidades de eixo de até 2300 rpm.
(60*10000/256 = 2343)
7.7 CONFIG DI5 E DI6
0 = DI5 e DI6 s&o destinados para entrada digital normal

1 = DI6 é destinado para trem de pulsos
2 =DI5 e DI6 s&o destinados para modo de frequéncia do codificador
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Ao usar um trem de pulso/entrada de decodificador, DI5 e DI6
devem ser definidos como - Ndo Usado.

OBSERVAGAO: Caso se utiliza a fungao de decodificador, 2 passos sdo necessarios:

1) Defina o parametro para alterar DI normal para Decodificador no menu em
primeiro lugar.

2) Pressione o interruptor DI para obter a funcdo decodificador.

Caso contrario, F51 ocorre.
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9.8 Saidas digitais (Painel de co le: Menu PAR -> P8)

8.1 SELECAO DE SINAL RO1
8.2 SELECAO DE SINAL RO2
8.3 SELECAO DE SINAL DO1
0 = N&o usado A saida esta fora de operagéo.
1 = Pronto O conversor de frequéncia esta pronto para operagao.

O conversor de frequéncia esta operando

2 = Execugéo (o motor esta funcionando).

3 =Falha Um disparo de falha ocorreu.

4 = Falha inversa Um disparo de falha nao ocorreu.

5 = Aviso Um aviso esta ativo.

6 = Inverso O comando de inverséo foi selecionado, a frequéncia

de saida ao motor é negativa.

7 = Em velocidade A frequéncia de saida alcangou a referéncia definida.
Cada regulador de motor esta ativo, (exemplo, regulador
de sobrecorrente, de sobrevoltgem, subvoltagem etc.).
A saida pode ser controlada com B13 na palavra
de controle do fieldbus.

A saida pode ser controlada com B14 na palavra
de controle do fieldbus.

A saida pode ser controlada com B15 na palavra
de controle do fieldbus.

A frequéncia de saida esta acima/abaixo dos limites,
defina com os parametros P12.1 e P12.2.
O torque do motor esta acima/abaixo do limite, defina com
o parametro P12.3 e P12.4.

8 = Regulador do motor ativo
9 =FB Control Word.B13

10 = FB Control Word.B14

11 = FB Control Word.B15

12 = Superv. de freq. de saida

13 = Superv. de torque de saida

Tabela 9.2: Sinais de saida via RO1, RO2 e DO1
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Configuragao Contetido do sinal

14 = Superv. de temperatura A temperatura da unidade esta acima/abaixo dos limites,

de unidade defina com os parametros P12.5 e P12.6.

As entradas analogicas definidas com o parametro P12.7

esta acima/abaixo dos limites, defina com os parametros
P12.8 e P12.9.

15 = Superv. de entrada
analégica

16 = Velocidade predefinida

y Cada uma das velocidades predefinidas é ativada.
ativa

Controle externo de freio Fechado - Freio aberto,

17 = Controle externo de freio e = et Tl

18 = Somente controle do

O teclado esta definido como o local de controle de corrente.
teclado

19 = Controle de E/S ativo E/S esta definido como o local de controle de corrente.

Tabela 9.2: Sinais de saida via RO1, RO2 e DO1
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9.9 Saidas analégicas (Painel de controle: Menu PAR -> P9)

9.1 SELEGAO DE SINAL DE SAIDA ANALOGICA

0 = N&o usado

1 = Frequéncia de saida (0 - f_,)
2 = Corrente de saida (0 - E
3 = Torque do motor 0 - T, )
4 = Saida de PID (0 - 100%)
5 = Referéncia de frequéncia (0 - f_,)

6 = Velocidade do motor (0 -n,_,)

7 = Poténcia do motor (0-P_, . )

8 =Voltagem (0- U _,,...)

9 = Voltagem Ilgagao CC (0 - 1000V)
10 = Dados de processo In1 (0 - 10000)
11 = Dados de processo In2 (0 - 10000)
12 = Dados de processo In3 (0 - 10000)
13 = Dados de processo In4 (0 - 10000)
14 = Teste 100%

ot

nMotor

9.2 SAIDA ANALOGICA MINIMA

0=0V/0mA
1=2V/4mA
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10 Mapeamento de dados do Fieldbus (Painel de controle: Menu PAR -> P10)

10.1 SELEGAO DE SAIDA DE DADOS DE FB 1
Pares de parametro leem apenas variaveis para dados de processo de saida 1.

0 = Referéncia de frequéncia

1 = Referéncia de saida

2 = Velocidade do motor

3 = Corrente do motor

4 = Tens&o do motor

5 = Torque do motor

6 = Poténcia do motor

7 = Tensao de ligagdo de CC

8 = Cddigo de falha ativo

9 = Analdgica Al1

10 = Analégica Al2

11 = Estado de entrada digital

12 = Valor de feedback de PID

13 = Setpoint de PID

14 = Trem de pulso/entrada do codificador (%)
15 = Trem de pulsos/pulso do codificador (%)

10.9 SELEGCAO DE ENTRADA DE DADOS DE CW AUX
O parametro define os dados de processo de entrada para Palavra de Controle Aux.

0 = N&o usado
1="PDI
2=PDI2
3=PDI3
4=PDI4
5=PDI5
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9.11 Frequéncias proibidas (Painel de controle: Menu PAR -> P11)

11.1 INTERVALO DE FREQUENCIAS PROIBIDAS 1: LIMITE BAIXO

11.2 INTERVALO DE FREQUENCIAS PROIBIDAS 1: LIMITE ALTO

11.3 INTERVALO DE FREQUENCIAS PROIBIDAS 2: LIMITE BAIXO

11.4 INTERVALO DE FREQUENCIAS PROIBIDAS 2: LIMITE ALTO
Duas regides de impedimento de frequéncia estao disponiveis se ha a necessidade de se
evitar certas frequéncias, por exemplo, por ressonancia mecanica. Nesse caso, a referéncia

de frequéncia real enviada para o controle do motor serd mantida fora desses intervalos de
acordo com o exemplo abaixo, onde um intervalo esta em uso.

Actual Reference

High Lim <

\4

Low Lim

»

»
Lowlim  HighLim Reauested Reference

Figura 9.16: Intervalo de frequéncias

140 SCHMERSAL



9. Descri¢coes de Parametros

9.12 Protegdes (Painel de controle: Menu Par -> P13)
13.5 PROTEQAO CONTRA PARADA DO MOTOR

0 = Sem agao

1=Alarme

2 = Falha: fungéo Parada
3 = Falha, desengrenagem

A protegdo contra parada do motor protege o motor de situagdes de sobrecarga de curto
tempo, como as causadas por um eixo paralisado. O tempo de reagao da protegao por
parada do motor pode ser menor que o da protegdo termal do motor. O estado de parada é
definido com dois parametros, P13.11 (corrente de parada) e P13.13 (limite de frequéncia de
parada). Se a corrente € mais alta que o limite definido e a frequéncia de saida é mais baixa do
que o limite, o estado de parada é verdadeiro. Nao h4, na realidade, nenhuma indicagédo

da rotagao do eixo. A protegao por parada do motor € um tipo de protegdo de sobrecorrente.

13.6 PROTECAO DE SUBCARGA

0 = Sem agao

1=Alarme

2 = Falha: fungéo Parada
3 = Falha, desengrenagem

O propésito da prote¢éo de subcarga do motor é assegurar que ndo haja carga no motor
quando a unidade estiver em funcionamento. Se o motor perde a sua carga podem ocorrer
problemas no processo, por exemplo uma esteira quebrada ou uma bomba seca.

A protegdo de subcarga do motor pode ser ajustada configurando-se a curva de subcarga
com o parametro P13.14 (Protegao de subcarga: Carga de area de enfraquecimento de
campo) e P13.15 (Protecdo de subcarga: Carga de frequéncia zero), consulte a figura abaixo.
A curva de subcarga é uma curva quadrada definida entre a frequéncia zero e o ponto de
enfraquecimento do campo. A protegdo ndo € ativa abaixo de 5 Hz (o contador de tempo de
subcarga é paralisado).

Os valores de torque para configurar a curva de subcarga séo definidos em porcentagem que
se refere ao torque nominal do motor. Os dados da placa de identificagdo do motor, parametro
de corrente nominal do motor e a corrente nominal IL da unidade s&o usados para encontrar
arazdo de escala para o valor interno de torque. Se algo distinto do que o motor nominal é
usado com a unidade, a precisdo do célculo de torque é reduzida.
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13.5 PROTECAO CONTRA PARADA DO MOTOR

0 = Sem agédo

1= Alarme

2 = Falha: fungédo Parada
3 = Falha, desengrenagem

A protecao contra parada do motor protege o motor de situagdes de sobrecarga de curto
tempo, como as causadas por um eixo paralisado. O tempo de reagéo da protegao por
parada do motor pode ser menor que o da prote¢&o termal do motor. O estado de parada é
definido com dois parametros, P13.11 (corrente de parada) e P13.13 (limite de frequéncia de
parada). Se a corrente é mais alta que o limite definido e a frequéncia de saida é mais baixa do
que o limite, o estado de parada é verdadeiro. Ndo ha, na realidade, nenhuma indicagéo

da rotagéo do eixo. A protegao por parada do motor € um tipo de protecdo de sobrecorrente.

13.6 PROTECAO DE SUBCARGA

0 = Sem agédo

1= Alarme

2 = Falha: fungédo Parada
3 = Falha, desengrenagem

O propésito da protegdo de subcarga do motor é assegurar que ndo haja carga no motor
quando a unidade estiver em funcionamento. Se o motor perde a sua carga podem ocorrer
problemas no processo, por exemplo uma esteira quebrada ou uma bomba seca.

A protecado de subcarga do motor pode ser ajustada configurando-se a curva de subcarga
com o parametro P13.14 (Protegdo de subcarga: Carga de area de enfraquecimento de
campo) e P13.15 (Proteg&o de subcarga: Carga de frequéncia zero), consulte a figura abaixo.
A curva de subcarga é uma curva quadrada definida entre a frequéncia zero e o ponto de
enfraquecimento do campo. A proteg&o néo € ativa abaixo de 5 Hz (o contador de tempo de
subcarga é paralisado).

Os valores de torque para configurar a curva de subcarga sao definidos em porcentagem que
se refere ao torque nominal do motor. Os dados da placa de identificagdo do motor, parametro
de corrente nominal do motor e a corrente nominal IL da unidade sdo usados para encontrar

a raz&o de escala para o valor interno de torque. Se algo distinto do que o motor nominal é
usado com a unidade, a precis&o do célculo de torque é reduzida.
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O valor de parametro padrdo do tempo limite da protegéo de subcarga é 20 segundos, o que
é o maximo tempo permitido para que um estado de subcarga exista antes que cause um
disparo de acordo com esse parametro.

A Torque

Underload curve at
Feild weakening point,
P13.14(default)=50%

Underload curve at |
zero freq. p13.15= 10% Underload |area
i
|
/ : {

5 Hz Field weakening
point, P1.11

Figura 9.17: Protegao de subcarga

13.7 PROTEGAO TERMAL DO MOTOR

0 = Sem agdo

1=Alarme

2 = Falha, fungédo Parada
3 = Falha, desengrenagem

Se o disparo é selecionado, a unidade ira parar e ativar o estagio de falha, caso a temperatura
do motor se torne muito alta. Desativar a protegao, isto &, definir o parametro para 0, reiniciara
o modelo termal do motor para 0%.

A protecéo termal do motor serve para protegé-lo contra sobreaquecimento. A unidade é capaz de
fornecer uma corrente mais alta do que a nominal para o motor. Se a carga requer uma corrente
tdo alta, ha o risco de que o motor seja termalmente sobrecarregado. Isso acontece especialmente
em baixas frequéncias. Em baixas frequéncias, o efeito de resfriamento do motor é reduzido, assim
como sua capacidade. Se o motor estiver equipado com um ventilador externo, a redugédo de carga
em velocidades baixas é pequena.

A protecéo termal do motor é baseada em um modelo calculado e usa a corrente de saida da
unidade para determinar a carga no motor.

A protecéo termal do motor pode ser ajustada com parametros. A corrente termal IT especifica
que a corrente de carga acima, que sobrecarrega o motor. Esse limite de corrente é uma fungao da
frequéncia de saida.

O estégio termal do motor pode ser monitorado na tela do teclado de controle.
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CUIDADO! O modelo calculado ndo protege o motor se o fluxo de ar para o motor é
reduzido em razdo de uma grade de entrada de ar bloqueada.

OBSERVAQAO: Para estar em conformidade com os requisitos da norma UL 508C,
sensores de sobretemperatura do motor sdo necessarios no momento da instalagao se
o parametro for definido como 0.

Nota: Se vocé usar cabos do motor longos (max. 100) com unidades pequenas (<=1,5 kW),
a corrente do motor medida pela unidade pode ser muito mais alta do que a corrente real
do motor, devido a correntes capacitivas no cabo do motor. Considere isso ao configurar as
fungdes de protegao termal do motor.

13.8 MTP.:TEMPERATURA AMBIENTE

Quando a temperatura ambiente do motor deve ser levada em considerag&o, recomenda-se a
definicdo de um valor para esse parametro. O valor pode ser definido entre -20 e +100 graus
Celsius.

13.9 MTP:RESFRIAMENTO DE VELOCIDADE ZERO

Define o fator de resfriamento em velocidade zero em relagéo ao ponto onde o motor esta
funcionando em velocidade nominal sem resfriamento externo. O valor padrao é definido
supondo-se que ndo ha um ventilador externo resfriando o motor. Se um ventilador externo é
usado, esse parametro pode ser definido em 90% (ou até mesmo mais alto).

Se vocé alterar o parametro P1.4 (Corrente nominal do motor), esse parametro é
automaticamente restaurando ao valor padrdo. Definir esse parametro néo afeta a corrente de
saida maxima da unidade, que é determinada pelo parametro P1.7 exclusivamente.

A frequéncia de vértice para a protegéo termal € 70% da frequéncia nominal do motor (P1.2).

A poténcia de resfriamento pode ser definida entre 0 - 150,0% x poténcia de resfriamento em
frequéncia nominal. Consulte a Figura 9.18.
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Pcooling

Overload area

100%

par. 13.9=40%

Figura 9.18: Curva IT da corrente termal do motor

13.10 MTP: CONSTANTE DE TEMPO TERMICO
Esse tempo pode ser definido entre 1 e 200 minutos.

Esse o tempo termal constante do motor. Quanto maior a estrutura e/ou mais lenta a
velocidade do motor, maiores s&o as constantes. A constante de tempo é o tempo dentro do
qual o modelo térmico calculado alcangou 63% de seu valor final.

O tempo termal do motor é especifico de acordo com o projeto do motor e varia entre
diferentes fabricantes de motor.

Se o tempo-t6 do motor (t6 € o tempo em segundos durante o qual o motor pode operar com
seguranca em seis vezes a corrente nominal) € conhecido (fornecido pelo fabricante do motor),
o parametro de constante do tempo pode ser definido com base nisso. Como regra geral,

a constante termal de tempo do motor, em minutos, é igual a 2 x t6. Se a unidade esta em
estado de parada, a constante de tempo é aumentada internamente a trés vezes o valor do
parametro definido. Consulte também a Figura 9.19.

O resfriamento no estagio de parada é baseado em convecgao e a constante de tempo é
aumentada.
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Motor temperature

Trip area

105%

N
[

=
3
]

Fault/warning
activation point,
if selected with

Time

B ::'\ Time constantT") —_
/ T

Motor temperature Q = (i7)2 x (1

*) Changes by motor size and
adjusted with parameter 13,10

Figura 9.19: Calculo da temperatura do motor

13.11 CORRENTE DE PARADA DO MOTOR
A corrente pode ser definida em 0.0... 2xIN. Para que um estado de parada do motor ocorra,
a corrente deve exceder esse limite. Se o parametro P1.7, limite de corrente do motor, for
alterado, esse parametro sera automaticamente calculado em 90% do limite de corrente.
Consulte a Figura 9.19

OBSERVAGAOQ: Para garantir a operagéo desejada, esse limite deve ser definido abaixo do
limite de corrente.

I 100K34.fh11

Stall area

ParP3.9.12

ParP3.9.14

Figura 9.20: Corrente de parada do motor
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13.12 TEMPO DE PARADA DO MOTOR
Esse tempo pode ser definido entre 0,00 e 300,00 segundos.

Esse é o tempo maximo permitido para que um estagio de parada do motor. O tempo de
parada do motor é contado por um contador interno.

Se o contador de tempo de parada sobe para acima desse limite, a protecdo causara um
disparo (ver P13.5). Ver figura 9.20.

Stall time counter

Trip area
Par13.12 r

rip/Awarning
Par. 13.5

Time

o B e S—
No stall

Figura 9.21: Calculo do tempo de parada

13.14 PROTEGAO DE SUBCARGA: CARGA DE AREA DE ENFRAQUECIMENTO DE PONTO
O limite de torque deve ser definido entre 10.0-150.0 % x TnMotor.
Esse parametro d& o valor para o torque minimo permitido quando a frequéncia
de saida esta acima do ponto de enfraquecimento do campo. Se vocé alterar
o parametro P1.4 (corrente nominal do motor), esse parametro é
automaticamente restaurado para o valor padréo.

13.16 PROTECAO DE SUBCARGA: LIMITE DE TEMPO

Esse tempo pode ser definido entre 2,0 e 600,0 segundos.
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Este é o tempo maximo permitido para que um estégio de subcarga exista. Um contador
interno conta o tempo de subcarga acumulado. Se o contador de subcarga sobe para acima
desse limite, a protecéo causara um disparo de acordo com o parametro P13.6. Se a unidade
é paralisada, o contador de subcarga é reinicializado a zero. Consulte a Figura 9.21

Underload time counter
Trip area
Par13.16 3

1
| Trip/warnin g
! Par13.6
1
1
1
1
1
i
H Time

Underload - -

No underl. — L  —

Figura 9.22: contador de subcarga

13.28 FALHA NA FASE DE ENTRADA

0: Sem agao

1: Alarme

2: Falha: Tipo de parada
3: Falha: Inércia

13.29 MODO DE MEMORIA DA TEMPERATURA DO MOTOR
0 = desativado
1 = modo constante

2 = modo de Ultimo valor
Figura 9.23.
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9.13 Reinicio automatico (Painel de controle: Menu PAR -> P14)

14.1 RESET DE FALHAS
Ative a reinicializagdo automatica ap6s falhas com esse parametro.
NOTA: A reinicializagdo automética é permitida apenas para certas falhas.

Falha: 1. Subvoltagem
2. Sobrevoltagem
3. Sobrecorrente
4. Temperatura excessiva do motor
5. Subcarga

14.3 TEMPO DE TENTATIVA

A funcao de reinicio automatico reinicia o conversor de frequéncia quando as falhas
desapareceram e o tempo de espera ja passou.

A contagem de tempo comega na primeira reinicializagdo automatica. Se o nimero de falhas
que ocorre durante o tempo de tentativa excede o nimero de tentativa (ver o valor de P14.4),
o estado de falha se torna ativo. Caso contrario, a falha é resolvida depois que o tempo de
tentativa tenha passado e a préxima falha comega quando a contagem do tempo de tentativa
comega novamente. Consulte a Figura 9.24.

Se uma Unica falha permanece durante o tempo de tentativa, o estado de falha é verdadeiro.

Wait time Wait time| Wait time
par.14.2

|_|par|42 |_| |_Ipar142
Fault trigger | | |

Motor stop signal |_| |_| |_|

Restart 1 Restart 2
Motor start signal —l —l
Supervision — | Trial ime —
par.14.3
Fault active [
FRaEuSIIErL/seI —I_

Autoreset function: (Trials =2)

Figura 9.24: Exemplo de reinicio automatico com dois reinicios
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9.14 Parametros de controle de PID (Painel de co le: Menu PAR -> P15)

15.5 VALOR DE FEEDBACK MINIMO
15.6 VALOR DE FEEDBACK MAXIMO

Este parametro define os pontos de escala minimos e maximos para valor de feedback.

Controller
feedback (%)
: 1
pac 156 t----—1 -- +
1 1
1 1
' '
1 1
1 1
' '
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
' '
ar. 15,5 frmmmeedf — = — = - --L ’
p: | Analogue input
\ S | with custom
+ T min and max
ov Custom min Custommax 10v  scaling (%)
omA par6.2 /6.6 par.6.3/6.7 20mA

Figura 9.25: Valor minimo e maximo de feedback

15.7 GANHO P
Este parametro define o ganho do controlador PID. Se o valor do parametro é definido para
100%, uma mudanga de 10% no valor de erro faz com que saida do controlador se altere em
10%.

15.8 TEMPO-D DO CONTROLADOR PID
Este parametro define o tempo de integragéo do controlador PID. Se esse parametro for
definido como 1,00 segundos, a saida do controlador é alterada por um valor correspondente
a saida causada pelo ganho a cada segundo. (Ganho*Erro)/s.

15.9 TEMPO-D DO CONTROLADOR PID
Este parametro define o tempo derivativo do controlador PID. Se o valor do parametro é

definido para 1,00 segundo, uma mudanga de 10% no valor de erro faz com que saida do
controlador se altere em 10%.
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15.11 FREQUENCIA MINIMA DE REPOUSO
15.12 ATRASO DE REPOUSO
15.13 ERRO AO DESPERTAR

Essa fungdo colocara a unidade em modo de repouso se a frequéncia permanece abaixo
do limite de repouso por um tempo mais longo do que o definido com o Atraso de Repouso
(P15.12). Isso significa que o comando de inicio permanece ligado, mas a solicitagdo de
funcionamento ¢ desligada. Quando o valor real aumenta ou diminui, o erro ao despertar
dependendo do modo de definigdo da unidade, ativara a solicitagao de funcionamento
novamente caso o comando ainda esteja ligado.

Actual value

Wake up erfor
P15.13

Sleep delay

Frequency —

Sleep min -
frequency
P15.11

Regulating mode Sleep Regulating mode

Figura 9.26: Frequéncia minima de repouso, Atraso de repouso, Erro ao despertar

15.14 AUMENTO DE SETPOINT DE REPOUSO
5.15 TEMPO DE AUMENTO DE SETPOINT
15.16 PERDA MAX. DE REPOUSO
15.17 TEMPO DE VERIFICAGAO DE PERDA DE REPOUSO
Esses parametros gerenciam uma sequéncia mais complexa. Apés o tempo em P15.12, o

setpoint € aumentado com o termo em P15.14, pelo tempo em P15.15. Isso causara uma
frequéncia de saida maior.
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A referéncia de frequéncia é entéo forgada para a frequéncia minima e o valor de feedback é
amostrado.

Se a variagdo no valor de feedback permanece mais baixa do que P15.16 pelo tempo em
P15.17, a unidade entrara em condic&o de repouso.

Se essa sequéncia ndo é necessaria, programe P15.14 = 0%, P15.15=0s, P15.16 = 50%,
P1517=1s.

15.18 SELEGAO DE FONTE DE UNIDADE DE PROCESSO

O monitor V4.5 pode mostrar um valor de processo, proporcional a uma variavel medida pela
unidade. As variaveis de fonte sao:

0 = Valor de feedback de PID (max. 100%)

1 = Frequéncia de saida (max: fmax.)

2 = Velocidade do motor (méax.: nmax.)

3 = Torque do motor (max.: Tnom)

4 = Poténcia do motor (méax.: Pnom)

5 = Corrente do motor (max.: Inom)

6 = Trem de pulsos/codificador (max.: 100%)

15.19 DIGITOS DECIMAIS DE UNIDADE DE PROCESSO
Numero de decimais mostrados no monitor V4.5.
15.20 VALOR MINIMO DE UNIDADE DE PROCESSO

O valor mostrado em V4.5 quando a variavel de fonte esta em seu minimo.
A proporcionalidade é mantida se a fonte ultrapassa o minimo.

15.21 VALOR MAXIMO DE UNIDADE DE PROCESSO

O valor mostrado em V4.5 quando a variavel de fonte esta em seu méximo.
A proporcionalidade é mantida se a fonte ultrapassa o maximo.
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9.15 Configuragoes da aplicagéo (Painel de controle: Menu PAR -> P17)

17.1 CONFIGURAGAO DA UNIDADE

Com este parametro, vocé pode faciimente configurar sua unidade para quatro aplicagdes
diferentes.

OBSERVAGAO: Este parametro é visivel apenas quando o Assistente de Inicializag3o esta
ativo. O assistente de inicializagdo comegara na primeira alimentagdo. Também pode ser
iniciado como a seguir. Consulte as figuras abaixo.

OBSERVAGAO: A execugio do assistente de inicializagio sempre retornara todas as
configuragdes de parametro para os padres de fabrica.

OBSERVAGAOQ: O Assistente de Inicializagio pode ser pulado apds se pressionar o botao
PARAR continuamente por 30 segundos.

READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
a a
REF '-.‘ REF . ‘ ‘ ‘
MON L MON o -t
-

PAR PAR ) '. -
sys (4 sys |4

v v v v

FWD REV VO KEY PAD BUS FWD REV IO KEY PAD BUS

Acesse o menu Par.,
selecione a velocidade
nominal do motor P1.3

Pressione OK e entre
no modo editar

READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
A
REF REF -~
MON MON L.‘ ( ’._‘
PAR PAR ’ ‘. '
sYs 4 sys |4
v ans’ v
FWD REV VO KEYPAD BUS FWD REV VO KEYPAD BUS
AV @ v
Altere o valor P1.3 Execute o mesmo
com o botao @ procedimento para
Up/Down e pressione P1.4, corrente nominal
OK para confirmar do motor

Figura 9.27: Assistente de inicializacdo
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READY RUN STOP ALARM_FAULT
REF| a

READY RUN STOP ALARM FAULT
a

Assistente de
inicializagdo exibe
o nimero do par 17.1.

Selecdes:

EADY RUN STOP ALARM_FAULT
ReF D

1
K]

(70
A

pa won
[« ) PAR |4

svs

v v v v
WD REV 10 KEVPAD BUS WD REV 10 KEVPAD BUS

Pressione OK
para entrar no
modo editar.

Selecione entre 0-3,
veja figura abaixo!

—mmmmm

1,5x

0=Controle de

0=

0= Bésica INMOT frequéncia Nao usado Rampa Inércia OHz| 3s
1 = Unidade 1,1x 0=Controle de 0= 0= 1= 20Hz 5s 55
da bomba INMOT frequéncia Naousado  Rampa Rampa
. 1=
2=Acionador | 1,1x 0=Controle de 0= 0=
da ventoinha | INMOT frequéncia Néo usado Motor Inércia 20Hz| 20s | 20s
girando
. 1=Abrir controle
3 = Unidade 1,5x : = 0= 0=
de alto torque '~ INMOT i \(/jzl?g)c:)ade Usado Rampa Inércia WifEz| 15 e

Parametros afetados:

P1.7 Limite de corrente (A)

P1.8 Modo de controle do motor
P1.15 Aumento de torque

P2.2 Funcéo Partida

P2.3 Fungao Parada

P3.1 Frequéncia min.

P4.2 Tempo de aceleragéo (s)
P4.3 Tempo de desaceleragéo (s)

READY RUN STOP ALARM FAULT

REF| A
MON| )
PAR|q '
sYs| v
FWD REV /10 KEYPAD BUS

®

Pressione OK para confirmar
a configuragdo da unidade

Figura 9.28: Configurag&o da unidade
17.4 SENHA DE ACESSO DA APLICAGAO

Insira a senha correta para revisar o grupo de parametros 18.
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9.16 Parametro do sistema

4.3 SENHA
PRAXI 20 API fornece a fungao senha que é usada quando alterando o valor de parametro.

Dentro do menu PAR ou SYS o simbolo de parametro selecionado e seu valor se alternam
na tela. Pressionando o botdo OK uma Unica vez acessa o modo de mudanga de valor de
parametro.

Se a protegao de senha estiver LIGADA, é exigido do usuario inserir a senha correta (definida
com o parametro P4.3) e pressionar o botdo OK antes de editar o valor é possivel. A senha
consiste de um nimero de quatro digitos. O padréo de fabrica € 0000 = Senha Desativada.
Edicéo de todos os parametros (incluindo os parametros de Sistema) é proibido se a senha
correta ndo for inserida. Se uma senha incorreta for inserida, pressionar o botdo OK provoca o
retorno ao nivel principal.

Parametros de Senha:

Praxi 20 API tem um parémetro de senha P4.3 “Senha”.
O parametro P4.3 é um nimero de 4 digitos. O padrao de fabrica sera 0000 = Senha
desativada.

Qualquer outro valor diferente de 0000 ativara a senha e néo é possivel mudar os parametros.
Nesse status todos os parametros sdo visiveis.

Ao navegar para o Parametro P4.3, serd mostrado “PPPP” como um valor de parametro se a
senha foi definida.

Ativando uma senha:

Navegue para o parametro P4.3.

Pressione o botdo OK.

O cursor (segmento horizontal mais baixo) do digito mais a esquerda pisca.
Selecione o primeiro digito da senha usando as teclas ACIMA e ABAIXO.
Pressione o bot&o DIREITA.

O cursor do segundo digito pisca.

Selecione o segundo digito da senha usando as teclas ACIMA e ABAIXO.
Pressione o botéo DIREITA.

O cursor do terceiro digito pisca.

Selecione o terceiro digito da senha usando as teclas ACIMA e ABAIXO.
Pressione o botéo DIREITA.

O cursor do quarto digito pisca.

Selecione o quarto digito da senha usando as teclas ACIMA e ABAIXO.
Pressione o botdo OK --> o cursor do primeiro digito pisca.
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Repita insercdo da senha.

Pressione o botdo OK --> a senha é bloqueada.

No caso de valores diferentes para as duas senhas: exibir Falha.
Pressione o botdo OK --> repita a senha uma segunda vez.

Para interromper a insergéo da Senha --> Pressione VOLTAR / RES.

Desabilitando uma senha:

Insira uma senha real --> Pressione OK --> A Senha é automaticamente definida para 0000.
Todos os parametros podem ent&o ser livremente alterados.
Para habilitar novamente a senha --> consulte o procedimento ‘Ativando uma senha’.

Mudanca de um parametro:

O usudrio tenta mudar um valor de parametro quando a senha esta habilitada --> exibir PW.
Pressione o botdo OK.

O cursor (segmento horizontal mais baixo) do digito mais a esquerda pisca.

Selecione o primeiro digito da senha usando as teclas ACIMA e ABAIXO.

Pressione o bot&o DIREITA.

O cursor do segundo digito pisca.

Selecione o segundo digito da senha usando as teclas ACIMA e ABAIXO.

Pressione o botéo DIREITA.

O cursor do terceiro digito pisca.

Selecione o terceiro digito da senha usando as teclas ACIMA e ABAIXO.

Pressione o bot&o DIREITA.

O cursor do quarto digito pisca.

Selecione o quarto digito da senha usando as teclas ACIMA e ABAIXO.

Pressione o botdo OK.

O valor atual do parametro a ser alterado sera exibido.

Altere o parametro normalmente.

Pressione OK --> Novo valor de parametro sera armazenado e a Senha habilitada novamente.
Para alterar outro parametro, o procedimento deve ser repetido.

Caso queira alterar varios parametros é vantajoso definir P4.3 para 0000.

Depois da mudancga dos valores de parametro, a senha tem que ser ativada novamente.

Senha esquecida:

Siga o procedimento “Desabilitando uma senha” e selecione 6020 como senha atual.
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9.17 Modbus RTU

O Praxi 20 tem uma interface bus Modbus RTU integrada. O nivel de sinal da interface esta em
conformidade a norma RS-485.
Essa conexao integrada Modbus do Praxi 20 é compativel com os seguintes cédigos de funcéo:

GelEpeh Nome da fungdo Endereco onsasnsics
fungao transmissao

Ler Registros de Holding Todos os numeros de ID
04 Ler Registros de Entrada Todos os numeros de ID Nao
06 Escrever Registros Unicos Todos os numeros de ID Sim
16 Escrever registros multiplos Todos os numeros de ID Sim

Tabela 9.3: Modbus RTU

9.17.1 Resistor de terminacéo

O bus RS-485 ¢ terminado com resistores de terminagao de 120 ohms em ambas as extremidades,
O Praxi 20 possui um resistor de terminacdo que permanece desligado por padréo (exibido abaixo).
O resistor de terminagdo pode ser ligado e desligado com o interruptor direito localizado acima dos
terminais de E/S na parte frontal da unidade (ver abaixo).

Al2 GND DO- DI4 DI5 DI6 _AO DO+ R13 R14 * R24
22 23 26

(6 8 ¢ 88w en] [88] [ B]
25 24

$33 & 1 8 8 8] oo | [BE

+10VAI1 GND 24V DI-C DI1 DI2 DI3 A B R21 R22

DI
[Enco Nor|
AO

J500
. HMIEE
I 5|22

Figura 9.20: E/S do Praxi 20
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9.17.2 Area de endereco Modbus

A interface Modbus do Praxi 20 utiliza os niimero de ID dos parametros de aplicagdo como
enderecos. Os nimeros de ID podem ser encontrados na tabelas de parametros no capitulo

8. Quando vérios valores de pardmetros/monitoramento s&o lidos de uma vez, devem ser
consecutivos. 11 enderegos podem ser lidos e os enderegos podem ser valores de parametros ou
de monitoramento.

OBSERVAGAO: Com alguns fabricantes de PLC, a interface para comunicagéo Modbus RTU pode
conter um desvio de 1 (0 nimero de ID a ser usado entdo subtrairia 1).

9.17.3 Dados de processo Modbus

Os dados de processo séo uma area de enderego para controle de fieldbus. O controle de fieldbus
estd ativo quando o valor do parametro 2.1 (local de controle) é 1 (=fieldbus). O contetido dos dados
de processo pode ser programado na aplicagdo. As seguintes tabelas apresentam os contetidos de
dados de processo na Aplicagao Praxi 20.

2101 32101, 42101 Palavra de status do FB Cadigo binario
2102 32102, 42102 el dfosgg'us el - Cédigo binario
2103 32103, 42103 Velocidade Real do FB 0,01 %
Programavel por P10.1
2104 32104, 42104 (Padrao: Referéncia de - -
frequéncia)
Programavel por P10.2
2105 32105, 42105 (Padrao: Frequéncia de 0,01 +/- Hz
saida)
Programavel por P10.3
2106 32106, 42106 (Padrao: Velocidade do 1 +/- Rpm
motor)
2107 32107, 42107 Programével por P10.4 0,1 v

(Padrao: Tens&o do motor)

Programavel por P10.5 o .
2108 32108, 42108 (PG IFe: T 6l el 0,1 +/- % (da nominal)

Programavel por P10.6

2109 32109, 42109 (Padrao: Corrente do motor) 0.01 A
Programavel por P10.7 o .

2110 32110, 42110 (Padrdo: Poténcia do motor) 0,1 +/- % (da nominal)
Programavel por P10.8

2111 32111, 42111 (Padr&o: Tens&o de ligagdo 1 \

de CC)

Tabela 9.4: Dados de processo de saida

158 ® SCHMERSAL



9. Descricoes de Parametros

2001 32001, 42001 Palavra de Controle do FB - Cadigo binario

2002 32002, 42002 PN Gl Clarialls Eere) - Codigo binario
do FB

2003 32003, 42003 Referéncia de velocidade 0,01 %
do FB

2004 32004, 42004 Programavel por P10.9

2005 32005, 42005 Programavel por P10.9

2006 32006, 42006 Programavel por P10.9

2007 32007, 42007 Programavel por P10.9

2008 32008, 42008 Programavel por P10.9

2009 32009, 42009 - - -

2010 32010, 42010 - - -

2011 32011, 42011 - - -

Tabela 9.5: Dados de processo de entrada

OBSERVAGAO: 2004 - 2007 pode ser definido como Referéncia de Controle PID ao se definir
P15.1 (Selegao de ponto de configuragéo) ou Valor real PID ao se definir P15.4 (Selecéo de valor de
feedback)!

2004 - 2007 pode ser definido como a saida analégica por P9.1, P9.5, P9.9.
2004 - 2008 pode ser definido como Palavra de Controle Aux com P10.9: b0: Execugéo ativada
b1: acc / dec ramp 2 selegdo

b2: referéncia de freq 2 selegéo

OBSERVAGAO:- AUX CW est4 ativo quando configurado, mesmo se o local de controle néo for o
fieldbus.

- b0 Execucéo ativada é computada em AND com um possivel sinal de Execugao ativada da
entrada digital. Queda de ativagdo causara parada de desengrenagem.
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Palavra de status (dados de processo de saida)

Informacdes sobre o status do dispositivo e mensagens sdo indicados como Palavra de status. A
Palavra de status é composta de 16 bits e seus significados s&o descritos na tabela abaixo:

Descricao

BO, RDY Unidade néo esta pronta Unidade pronta
B1, EXECUCAO Parar Marcha
B2, DIR Para a direita Para a esquerda
B3, FLT Sem falha Falha ativa
B4, W Sem alarme Alarme ativo
B5, AREF Em rampa Referéncia de velocidade alcangada
B6,Z B Unidade funcionando

em velocidade zero
B7-B15 - -

Tabela 9.6: Palavra de status (dados de processo de saida)

Palavra de status (dados de processo de saida)

Informacdes sobre o status do dispositivo e mensagens sdo indicados como Palavra de status. A
Palavra de status é composta de 16 bits e seus significados séo descritos na tabela abaixo:

Descricao

B0, RDY Unidade nao esta pronta Unidade pronta
B1, EXECUGAO Parar Marcha

B2, DIR Para a direita Para a esquerda

B3, FLT Sem falha Falha ativa

B4, W Sem alarme Alarme ativo
B5, AREF Em rampa Referéncia de velocidade alcangada

B6,Z R Unidade fL_mcionando
em velocidade zero

B7-B15 - Controle de Fieldbus ativo

B8 -B12 - -

Tabela 9.7: Palavra de status (dados de processo de saida)
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Local de c o
EIS Bus de campo
B13 1 0 0
B14 0 1 1 0
B15 0 1 0 1

Tabela 9.7: Palavra geral de status (dados de processo de saida)

Velocidade real (dados de processo de saida)

Essa é a velocidade real do conversor de frequéncia. A escala é -10000...10000. O valor é escalado
como porcentagem da drea de frequéncia entre a frequéncia minima e méaxima definidas.

Palavra de controle (dados de processo de entrada)
Os trés primeiros bits da palavra de controle sdo usados para controlar o conversor de frequéncia.

Ao usar a palavra de controle é possivel controlar a operagé@o da unidade. Os significados dos bits
da palavra de controle sdo explicados abaixo:

Descrigao

BO, RUN Parar Marcha

B1, DIR Para a direita Para a esquerda

B2, RST Borda em aumento desse bit reinicializara a falha ativa
B5, tempo de Tempo de desaceleragdo normal Tempo de desaceleragao
rampa rapido de rampa rapido de rampa

Tabela 9.8: Palavra de controle (dados de processo de entrada)

Referéncia de velocidade (dados de processo de entrada)
Essa é a Referéncia 1 para o conversor de frequéncia. Normalmente usada como referéncia de

velocidade. A escala permitida é 0...10000. O valor é escalado como porcentagem da area de
frequéncia entre a frequéncia minima e maxima definidas.
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.1 Praxi 20 - dados técnicos

115V, -15%...+10% 1~
208...240V, -15%...+10% 1~

Voltagem de entrada 556 240 v, -15%...+10% 3~

Conexdo da n 380-480V, -15%...+10% 3~
i 600 V, -15%...+10% 3~
rede elétrica R IEEGE
q 45...66 Hz
entrada
Conexao com a rede

s Uma vez por minuto ou menos (caso tipico)
elétrica

R O Praxi 20 (400 V) nao pode ser usado com redes
edes
aterradas em corner

A corrente maxima de curto-circuito deve ser de < 50 kA.

Corrente de Para MI4 sem indutor CC, a corrente maxima de curto-

curto-circuito circuito deve ser de < 2,3 kA e para MI5 sem indutor CC, a
corrente maxima de curto-circuito deve ser de < 3,8 kA

Tens&o de saida 0-U,

Corrente continua nominal |, em temperatura ambiente

maxima de +50 °C (depende do tamanho da unidade),

sobrecarga 1.5 x |, max.

1 min/ 10 min

Corrente de Corrente 2 x | para 2 seg. em cada periodo de 20 seg. O

arranque / torque torque depende do motor.

Frequéncia de saida |0...320 Hz

Resolugao da 0,01 Hz

frequéncia
Positiva; Légica 1: 18...+30V, Légica0: 0...5V; Negativa,
Ldgicat: 0...10V, Logica0: 18...30V; Ri = 10KQ (flutuante)

0....+10V,Ri = 250KQ

Corrente de saida

Entrada digital
Voltagem de entrada

analdgica
Corrente de entrada .
Conexio analégica 0(4)...20mA, Ri < 2500
de controle ) - 0...10V, RL 2 1KQ; 0(4)...20mA RL < 5000, Selecionavel
Saida analégica I
com o microinterruptor.
Saida digital Coletor aberto, carga méx. 35V/50mA (flutuante)
Saida do relé Carga de comutagao 250Vac/3A, 24V DC 3A

Voltagem auxiliar +20%,carga max. 50mA

Tabela 10.7: Praxi 20 - dados técnicos
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Controle de Frequéncia U / f
Controle de Vetor sem Sensor de Loop Aberto

1...16 kHz; Padrao da fabrica 4 kHz

Método de controle

Frequéncia de
comutagdo
Referéncia de

Caracteristicas

de controle § L Resolugao 0,01 Hz
requéncia
Ponto de
enfraquecimento 30...320 Hz
do campo
VETEDEE 0,1...3000 seg.
aceleragao

Caracteristicas Tempo de 0,1...3000 seg.

desaceleragao
de controle <

100%*T,, com opgéo de frenagem (apenas em 3~
Torque de frenagem tamanhos de conversor MI2-5 ) 30%*T,, sem opgéo de

frenagem.
-10 °C (sem gelo)...+40/50°C (depende do tamanho da
Temperatura unidade): capacidade de carga nominal I,
ambiente Instalagdo lado a lado do MI1-3 sempre de 40°C; para
operacional opgdo IP21/Nema1 em MI1-3, a temperatura maxima
também é de 40 °C.
Temperatura de 40°C.. +70°C

armazenamento

. . 0...95% RH, sem condensagéo, ndo corrosiva, sem

Umidade relativa f .
goteira de agua.

Qualidade do ar:

- vapores quimicos | IEC 721-3-3, unidade em operagéo, classe 3C2

Condigoes do  RPHTINIEN IEC 721-3-3, unidade em operagao, classe 352
ambiente mecanicas
100% da capacidade de carga (sem redugéo) até 1.000 m,
Altitude 1% de redugéo para cada 100 m acima de 1.000 m;
max. de 2.000 m.
3...150 Hz

\éﬁgat)?e%-z-e Amplitude de deslocamento 1(pico) mm a 3...15.8 Hz
Amplitude maxima de aceleragdo 1 G a 15.8...150 Hz

Choque Teste de queda UPS (para pesos UPS aplicaveis)

IEC 68-2-27 Armazenamento e envio: max 15 G, 11 ms (no pacote)

Classe do gabinete |IP20/IP21/Nema1 para MI1-3, IP21/Nema 1 para MI4-5

Grau de poluigdo PD2

Tabela 10.1: Praxi 20 - dados técnicos
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10. Dados técnicos

Imunidade Em conformidade com EN50082-1, -2, EN61800-3

230V : Em conformidade com a categoria C2 da EMC; com
um filtro interno de RFI.

MI4&5: conformidade da C2 com um indutor CC opcional e
indutor CM.

400 V: Em conformidade com a categoria C2 da EMC; com
um filtro interno de RFI.

MI4&5: conformidade da C2 com um indutor CC opcional e
indutor CM.

Ambos: Sem protegdo de emissdo EMC (nivel N Praxi):
sem filtro de RFI

Para EMC: EN61800-3
Para seguranga: UL508C, EN61800-5

Emissoes

Certificados e Para seguranga: CE, UL, cUL, KC

declaragoes de Para EMC: CE, KC

conformidade (consulte a placa de identificagdo da unidade para ver as
do fabricante aprovagdes em mais detalhes)

Tabela 10.1: Praxi 20 - dados técnicos
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10. Dados técnicos

.2 Classificagdes de poténcia

10.2.1 Praxi 20 - Voltagem da rede elétrica 208-240 V

Voltagem da rede elétrica 208-240 V, 50/60 Hz, série 1~

Tipo do
conversor
de
frequéncia

0001

0002
0003
0004
0005
0007
0009*

Tabela 10.2: Classificagbes de poténcia do Praxi 20, 208-240 V
*A temperatura méxima operacional ambiente desta unidade é de +40°C.

Tens3o da rede elétrica de 208 - 240 V, 50/60 Hz, série 3~

Tipo do
conversor
de
frequéncia

0001
0002
0003
0004
0005
0007*
00011*
00012
00017
00025
00031
00038

Capacidade
de carga
nominal

Corrente

continua

100% I [A]  de 150% [A]

17
24
28
3,7
438
7
9,6

Capacidade
de carga
nominal
Corrente | Corrente de
continua | sobrecarga
100% I, [A] de 150% [A]
1,7 2,6
24 3,6
28 42
37 56
4.8 72
7 10,5
1 16,5
125 18,8
17,5 26,5
25 375
31 46,5
38 57

Corrente de

sobrecarga

26
36
42
56
72
10,5
14,4

[HP]

0,33
05
0,75
1
15
2
3

Poténcia

do eixo

do motor

P
[Kw]

0,25
0,37
0,55
0,75
1,1
15
2,2

Poténcia
do eixo
do motor
P P
[HP] [Kw]
0,33 0,25
05 0,37
0,75 0,55
1 0,75
15 11
2 15
3 2,2
4 3
5 4
75 55
10 75
15 1

Corrente

de entrada

nominal
Al

42
57
6,6
83
11,2
14,1
22,1

Corrente
de entrada
nominal

Al

2,7
35
38
43
6,8
84
134
14,2
20,6
30,3
36,6
44,6

Tabela 10.3: Classificagbes de poténcia do Praxi 20, 208-240 V, 3~

* A temperatura méxima operacional ambiente destas unidades ¢é de +40°C.
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Tamanho

mecanico

Mi1
Mi1
M1
M2
M2
MI2
MI3

Tamanho
mecanico

Mi1
MI1
MI1
Mi2
MI2
M2
MI3
Mi4
Mi4
Mi4
MI5
MI5

Peso
(kg)

0,55
0,55
0,55
0,7
0,7
07
0,99

Peso
(kg)

0,55
0,55
0,55
07
0,7
0,7
0,99
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10. Dados técnicos

10.2.2 Praxi 20 - Voltagem da rede elétrica 115 V

Voltagem da rede elétrica de 115 V, 50/60 Hz, série 1~

Capacidade Poténcia Corrente
de carga do eixo de entrada
Tipo do nominal do motor nominal Tamanho
conversor p— Peso
de Corrente  Corrente de mecanico (k)
frequéncia continua = sobrecarga P P Al
100% I de 150% [HP] [KW]
Al Al
0001 17 2,6 0,33 0,25 92 M2 0,7
0002 24 3,6 05 0,37 11,6 M2 0,7
0003 2,8 42 0,75 0,55 124 MI2 0,7
0004 37 56 1 0,75 15 M2 0,7
0005 4.8 72 15 11 16,5 MI3 0,99

Tabela 10.4: Classificagdes de poténcia do Praxi 20, 115V, 1~

10.2.3 Praxi 20 - Voltagem da rede elétrica 380-480 V

Voltagem da rede elétrica 380480 V, 50/60 Hz, série 3~

Capacidade Poténcia Corrente
Tipodo de carga do eixo de entlrada
conversor nominal do motor nominal Tam?n.ho Peso
de Congnte Corrente de mecanico (ka)
frequéncia continua = sobrecarga P P Al
100% I, de 150% [HP] [KW]
Al Al
0001 13 2 05 0,37 2,2 M1 0,55
0002 19 29 0,75 0,55 28 Mi1 0,55
0003 24 3,6 1 0,75 3,2 Mi1 0,55
0004 3,3 5 {135 1.1 4 M2 0,7
0005 43 6,5 2 15 56 M2 0,7
0006 56 84 & 22 73 M2 0,7
0008 76 114 4 3 96 MI3 0,99
0009 9 13,5 5 4 1,5 MI3 0,99
0012 12 18 75 55 14,9 MI3 0,99
0016 16 24 10 75 171 Mi4 9
0023 23 345 15 1 255 Mi4 9
0031 31 46,5 20 15 33 MI5 1
0038 38 57 25 18,5 4“7 MI5 1

Tabela 10.5: Classificagbes de poténcia do Praxi 20, 380-480 V
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10. Dados técnicos

10.2.4 Praxi 20 - Voltagem da rede elétrica 600 V

Voltagem da rede elétrica de 600 V, 50/60 Hz, série 3~

Capacidade Poténcia Corrente
de carga do eixo de entrada
Tipo do nominal do motor nominal Tamanho

conversor p— Peso
de Corrente  Corrente de mecanico (k)

frequéncia continua = sobrecarga P P Al

100% I de 150% [HP] [KW]
Al Al

0002 1,7 2,6 1 0,75 2 MI3 0,99
0003 2,7 42 2 15 3,6 MI3 0,99
0004 39 59 3 2,2 5 MI3 0,99
0006 6,1 9,2 5 37 7,6 MI3 0,99
0009 9 135 75 55 104 MI3 0,99

Tabela 10.6: Classificagbes de poténcia do Praxi 20, 600 V/

Nota 1: As correntes de entrada sdo valores calculados com alimentac¢édo do transformador
de linha de 100 kVA.
Nota 2: As dimensdes mecanicas das unidades sdo dadas no Capitulo 3.1.1.

10.3 Resistores de freio

Resisténcia Cadigo do tipo de resistor (da familia Praxi NX)
Tipo Praxi 20 minima de
frenagem Resisténcia

MI2 204-240V,3~ 50 Ohm - - -
MI2 380-480V,3~ 118 Ohm - - -
MI3 204-240V, 3~ 31 0hm - - -
MI3 380-480V, 3~ 55 Ohm BRR-0022-LD-5 BRR-0022-HD-5 63 Ohm

MI3 600V, 3~ 100 Ohm BRR-0013-LD-6 BRR-0013-HD-6 100 Ohm
MI4 204-240V, 3~ 14 Ohm BRR-0025-LD-2 BRR-0025-HD-2 30 Ohm
Mi4 380-480V, 3~ 28 Ohm BRR-0031-LD-5 BRR-0031-HD-5 42 Ohm
MI5 204-240V, 3~ 9 Ohm BRR-0031-LD-2 BRR-0031-HD-2 20 Ohm
MI5 380-480V, 3~ 17 Ohm BRR-0045-LD-5 BRR-0045-HD-5 21 0hm

OBSERVAGAO: Para MI2 e MI3, apenas unidades de 3 fases sdo equipadas com chopper de
frenagem.

Para obter mais informagdes sobre resistores de frenagem, baixe o Manual de Resistor de
Frenagem Praxi NX (UD00971C) em http://www.schmersal.com.br / Support & Downloads
(Suporte e Downloads).
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O grupo Schmersal

O grupo empresarial Schmersal dedica-se, ha muitos anos, a buscar
solugdes de seguranca no processo produtivo. Com os mais diversos
produtos, médulos de comando de atuag@o mecanica e sem contato,

foi criada a maior linha mundial de sistemas e solugdes de comutagdo

de seguranca para proteger o homem e a maquina. Mais de 1.500
colaboradores em mais de 50 paises ao redor do mundo trabalham juntos
com os nossos clientes no desenvolvimento de solugdes inovadoras, para
assim tornar o mundo mais seguro.

Motivados pela visdo de um ambiente de trabalho seguro, os engenheiros do
Grupo Schmersal estéo trabalhando constantemente no desenvolvimento de
novos dispositivos e sistemas para cada aplicagéo imaginavel e exigéncia
de diferentes indUstrias. Novos conceitos de seguranga exigem novas
solugdes e é necessario integrar novos principios de detecgédo e descobrir
novos caminhos para a transmissao e avaliagdo das informagdes fornecidas
por estes principios. Além disso, o conjunto de normas, regulamentos e
diretivas cada vez mais complexas, relativas a seguranga de maquinas,
também requer uma mudanga de pensamento dos fabricantes e usuarios

de maquinas.

Estes sdo os desafios que o Grupo Schmersal, em parceria com os
fabricantes de maquinas, esta enfrentando e continuara a enfrentar no futuro.

DivisGes de produtos Setores Servigos Competéncias

R

——

Comutagéo e monitoragso de seguranca = Elevadores e escadas = Consultoria de aplicagdes  Seguranga de maquinas
o mecanicas = Avaliagéo de conformidade = Automagéo
™ Chaves de seguranga para monitoragéo de portas  m Embalagens CE eNR12 ® Protegéo contra explosdo
® Equipamentos de comando com fungdes = Alimentos = Anglise de risco conformea ™ Concepgo higiénica
de LT . ® Magquinas-ferramenta Diretiva de méaquinas
® Equipamentos de seguranca tateis ® IndUstria pesada ® Medigdes de tempo
= Equi de seguranca de funcionamento
Seguranga no processamento do sinal remanescente

® Cursos e treinamentos

= Modulos de monitoragéo de seguranca iy a—

= Controladores de seguranca

= Sistemas de bus de campo de seguranca
Automagao

™ Detecgo de posigdo

= Equipamentos de comando e sinalizagao

Os dados e e:
Alteragoe:

citados foram verificados criteriosamente.
/adas sujeitas a equivocos

técnicas re:

www.schmersal.com.br (15) 3263-9800
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