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1. Seguranca

N

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

Este guia rapido contém avisos claramente marcados que s&o para sua segurancga pessoal
e para evitar qualquer dano nao-intencional ao produto ou aos aparelhos conectados.

Leia estes avisos com atencgao:

&&&&&E&&

Os componentes da unidade de energia do conversor de frequéncia estéo ativos
quando o Praxi 20 esta conectado a rede elétrica. Entrar em contato com esta
tensdo € extremamente perigoso e pode causar morte ou ferimentos graves.

Os terminais do motor U, V, W (T1, T2, T3) e os possiveis terminais do resistor
do freio -/+ estéo ativos quando o Praxi 20 esta conectado a rede elétrica,
mesmo se o motor n&o 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 conexao reforgada do
terra de protegdo deve ser providenciada (Consulte o capitulo 7).

Se o conversor de frequéncia for usado como parte de uma maquina,
o fabricante sera responsavel por equipar a maquina com
um interruptor central (EN 60204-1).

Se o Praxi 20 for desconectado da rede elétrica enquanto o motor estiver em operag&o,
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.

Apds desconectar o conversor de frequéncia da rede elétrica, aguarde até que a
ventoinha pare e as luzes de status ou segmentos de exibicdo no painel dianteiro
se apaguem. Espere mais 5 minutos antes de fazer qualquer trabalho no Praxi 20.

O motor pode iniciar automaticamente apds uma situacdo de
falha se a funcéo de reinicializagdo automatica tiver sido ativada.
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2. Instalacao

2.1 Instalagdo mecéanica

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

MI3
@=M5
Mi2
M1 @=M4
@ =M4
o8 oo oo

Figura 1: Montagem com parafusos, MI1 - MI3
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Figura 2: Montagem com parafusos, Mi4 - MI5
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2. Instalacao PRAXI 20

1 2

Figura 3: Montagem com trilho DIN, MI1 - MI3

OBSERVAGAO: Consulte as dimensdes de montagem na parte traseira da unidade. Deixe espago
livre para resfriamento acima (100 mm), abaixo (50 mm) e nas laterais (20 mm) do Praxi 20 (Para MI1
- MI3, instalagao de lado a lado permitida apenas se a temperatura ambiente for menor do que 40 °C;
para Ml4 - MI5, a instalagéo de lado a lado néo é permitida).

/

Figura 4: Montagem com flange, M4 - MI5

SCHMERSAL



2. Instalacao
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Figura 5: Dimensées do recorte para montagem com flange do MR4 ao MR6
(unidade: mm)
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Figura 6: Dimensées do recorte para montagem com flange do MR4 ao MR6
(unidade: mm)
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2. Instalacao
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Figura 7: Dimensées da profundidade para montagem com flange do MR4 ao MR6
(unidade: mm)

@ SCHMERSAL



2. Instalacao

Fixe o suporte
APOS a instalagéo
dos cabos de forca

Fixe 0 suporte
APOS a
instalagdo

Fixe esta
placa
ANTES da
instalacdo
dos cabos
deforca

Figura 9: Instalagdo da placa PE e suporte a cabo AP, M4 - MI5
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2. Instalacao

2.2 Cabeamento e conexdes

2.2.1 Cabeamento elétrico

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

3- (230V, 400V)

Saida do motor

Retire o
revestimento
do cabo de

pléstico MOTOR
parao
aterramento
em 360°

Figura 10: Conexdes de alimentac&o do Praxi 20, MI1

ELETRICA

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

230V) 1~ (115V)

‘./—\'/—\ /\ Motor out
L1L2/N L3 R+ R-U/MV/T2W/T3

Retire o N Al W T

revestimento

do cabo de >

plastico para / / / \ I \\\‘

o aterramento 2 W N Y
u

em 360° . e S S AN §
~

Figura 11: Conexdes de alimentagdo do Praxi 20, MI2 - MI31
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2. Instalacao

3~ (380, 480V)

Saida do motor

L1 L2 L3 0GR R DG UTI VA2 W3

RESISTOR
REDE DEFREIO

ELETRICA

MOTOR

Figura 12: Conexdes de alimentacdo do Praxi 20, M4

3~ (380, 480V)
[\

L1 L2 L3 DCH/R¥REDC= UJTl VT2l W/T3,

Saida do motor

_ REDE RESISTOR MOTOR
ELETRICA DE FREIO

Figura 13: Conexdes de alimentac&o do Praxi 20, MI5
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2. Instalacao PRAXI 20

2.2.2 Cabeamento de controle

-
~~h—-..————

_emmm————,,

Figura 15: Abra a tampa M4 - MI5
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2. Instalacao PRAXI 20

Torque de
gperto do cabo
de controle: 0,4 Nm

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

Figura 17: Instale os cabos de controle, Mi4 - MI5
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2. Instalacao

2.2.3 Placas opcionais permitidas no Praxi 20

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

[sLot| E3| B5(E6 |E7 | B1[B2 B4 [ B5] B9 BH [BF |

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

Estrutura do conjunto de placa opcional:
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2. Instalacao
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3. E/S de Controle e Terminais

. Pré-definido L

Tenséo de saida

2 AN

3 |GND

24V
saida

7 DI_C

— 9/DR2
L~ _10DB

4 A2

5 GND
I: 13 DO-

— 14 D4

—15 DI5

16 DI6
mA

18 AO

20 DO

1 [ +10Vref

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
em 2

Sinal terra E/S

Saida digital
comum

Entrada digital 4

Entrada digital 5

Entrada digital 6

Saida analdgica

Saida de sinal
digital

Referéncia
de frequéncia®

Marcha direta
Marcha inversa P
Reinicializagdo em
caso de falha
Comunicagéo FB
Comunicagéo FB

Valor real PID e
referéncia
de frequéncia "

Velocidade
pré-definida BOP

Velocidade
pré-definida B1P

Falha externa®

Frequéncia
de saida®

Ativo = PRONTOP

Carga maxima 10 mA

0-10V, Ri>=200 kQ

+/- 20%, carga max. 50mA

Entrada digital para DI1- DI6, con-
sulte a Tabela 2 para tipo de pia DI

18-30V,Ri>5kQ

Negativo

Positivo

Padréao:

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

Outro:

0-10V, Ri>=200 kQ
Selecionavel com microinterruptor

Saida digital comum

18-30V,Ri>5kQ

Como DI,

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

Qutro: Entrada B do codificador
(frequéncia de até 10 kHz),
Entrada do trem de pulsos
(frequéncia de até 5 kHz)
0-10V,RL>1KQ

0(4) - 20 mA, RL < 500Q
Selecionavel com microinterruptor
Coletor aberto, carga max. 48
V/50 mA

Tabela 1: Configuragdo de E/S padrdo da aplicagdo de uso geral do Praxi 20 e
conexdes da placa de controle.
P) = Fungao programavel, vide o Manual do usuério: listas de parametros

e descricbes, para obter maiores detalhes.

16
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3. E/S de Controle e Terminais

23
24
25
26

RO 13

RO 14
RO 22
RO 21
RO 24

—|\ Carga de comutagdo max.:
Saidaderelé 1| Ativo=EXECUGAOP |250V CA/2Aou 250 V
— CCI04A

Carga de comutagao max.:
> Saida de relé 2 Ativo = FALHAP 250 V CA/2 A ou 250 V

CC/0,4A

Tabela 1: Configuracao de E/S padréo da aplicacdo de uso geral do Praxi 20 e
conexdes da placa de controle.

P =

Fungao programavel, vide o Manual do usuario: listas de

pardmetros e descricoes, para obter maiores detalhes.

3 |GND Sinal terra E/S
6 24V saida 24V saida para Dls +/- 20%, carga max. 50mA
|: 7loic Entrada digital Entrada digital comum
- comum para DI1-DI6
L 8 DI1 Entrada digital 1 Marcha direta® 18-30V, Ri>5kQ
L~ 9 |DI2 Entrada digital 2 Marcha inversa”
L~ 10 D83 Entrada digital 3 RO E
caso de falha”

L 14 Dl4 Entrada digital 4 Velocidade pré-definida BO® | 18 - 30 V, Ri > 5 kQ
L 15 DI5 Entrada digital 5 Velocidade pré-definida B1? Somente para DI.
L~ 16 DI6 Entrada digital 6 Falha externa® Somente para DI

Tabela 2: Tipo de pia DI, remova o jumper J500 e conecte o fio com a tabela 2

Terminais de E/S Praxi 20:

J500 sS4 S3
5T <] <
_Z|oE|~E 5 13
= E < |< gs
>| > .
Figura 18: Microinterruptores
Al2 GND DO-DI4 DI5 DI6_AO DO+ R13 R14 * R24
4 5 13 14 15 16 18 20 22 23 26
|'oooooooo| °0||00|
25 24
s 58 8§ 4 8 & 8 o o | [B %]
+10VAI1 GND 24V DI-C DI1 DI2 DI3 A B R21 R22
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4. Navegacao e Inicializacao

.1 Menu principal do Praxi 2

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.

18

READV RUN sToP ALARM FAULT

READY RUN STOP ALARM FAULT
A

\ /A
REFIC. ——,

< rerlq 4
o ©- Lol
PAR \ PAR POLEL UL AL AR L
PRES-
svs v He R 1S Hz
FWD REV 10 KEYPAD BUS FWD REV 0 KEYPAD BUS

l v Pressionar

READV RUN STOP ALARM FAULT

A

REF

MON - ma
)

PAR

PRES-
sYs SIONAR Y8

v v v
FWD REV /0 KEYPAD BUS FWD REV /0 KEYPAD BUS
l N/ Pressionar
READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
A A
REF -~ REF
MON ’..‘ @MON
\ /
PARL- PAR
" PRES-
sYs SIONAR SYS
v v
FWD REV 10 KEYPAD BUS FWD REV 10 KEYPAD BUS
l \/ Pressionar
READY RUN STOP ALARM FAULT READY RUN STOP ALARM FAULT
a A
REF rer| A -
MON ’.- MON ’ [4 ‘ ‘
PAR| -. PAR v '. {
\ s
syslq_ PRES- SYS |4
(k4 v SIONAR v v
FWD REV 10 KEYPAD BUS FWD REV /0 KEYPAD BUS

Figura 19: Menu principal do Praxi 20
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4. Navegacao e Inicializagcao

4.2 Assistente de inicializacéo e entrada em operacgéo

4.2.1 Etapas de entrada em operacao:

1. Leia as instrugdes de seguranga na pagina 1

2. Proteja o aterramento e verifique se os cabos estdo em conformidade com os requisitos
3. Verifique a qualidade e a quantidade do ar para o resfriamento

4. Verifique se todos os interruptores de partida/parada est@o na posicao PARAR

5. Conecte a unidade a rede elétrica

6. Execute o assistente de inicializagéo e defina todos os parametros necessarios

7. Execute um teste sem o motor e consulte o manual do usuario em www.schmersal.com.br
8. Execute testes sem carga sem que o motor esteja conectado ao processo

9. Execute uma execucéo de identificagéo (Par. ID631)

10. Conecte o motor ao processo e execute o teste mais uma vez

11. O Praxi 20 esta pronto para uso

Tabela 3: Etapas de entrada em operagdo

4.2.2 Assistente de inicializagéo
O Praxi 20 executa o assistente de inicializagcdo na primeira vez que é ligado.

O assistente pode ser executado configurando SYS Par.4.2 =1. As seguintes figuras mostram o

procedimento.

OBSERVAGAO: A execucio do assistente de inicializagdo sempre retornara todas
as configuracdes de parametro para os padrées de fabrica.

2 2
o - e - -
wor| LA | LA [
-
wae| ) | ) [}
svs (4 sys |4
v

v
FWD REV U0 KEYPAD BUS

v
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
2 2

v v
FWD REV 10 KEYPAD BUS

v
Altere o valor P1.3 Execute 0 mesmo
com o botéo procedimento para
Up/Down e pressione P1.4, corrente nominal
OK para confirmar do motor

Figura 20: Assistente de inicializagdo do Praxi 20 (aplicagéo padréo)

@ SCHMERSAL
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20

4. Navegacao e Inicializacao

READY RUN STOP ALARM_FAULT
REF| a

EADY RUN STOP ALARM_FAULT
ReF 2

Altere o valor
P1.3como
botao Up/Down
e pressione OK
para confirmar

Selecoes:

READY RUN STOP ALARM_FAULT
a
it
[

MoN

P

PAR |4

svs

v v v v
FWD REV 70 KEVPAD BUS FWD REV 70 KEVPAD BUS

Pressione OK
para entrar no
modo editar

Selecione entre 0-3,
veja figura abaixo

I A N T BTN X LI ER EE

0 = Basica 1,5x 0= Controle de 0= OHz | 3s 3s

INMOT frequéncia Néo usado Rampa Inércia
1 = Unidade 1.1x 0= Controle de 0= 0= 1= |20Hz| 5s 5s
da bomba INMOT frequéncia Naousado  Rampa Rampa
2 = Acionador 1,1x 0= Controle de 0= 1= 0= 20Hz | 20s | 20s
da ventoinha | INMOT frequéncia Nao usado Motor Inércia

girando
3 = Unidade 1,5x | 0=Abrir controle 1= 0= 0= OHz 1s 1s
de alto torque ' INMOT | de velocidade Usado Rampa Inércia
de loop

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 aceleragao (s)
P4.3 - Tempo de desaceleragéo (s)

READY RUN STOP ALARM FAULT

REF|
MON|
PAR|q
SYs

®

v
FWD REV

A

)
)

v
/0 KEYPAD BUS

Pressione OK para confirmar
a configuragao da unidade

Figura 21: Configuragdo da unidade
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5. Monitoramento e Parametros

OBSERVAQi\O: Este guia é destinado a aplicacdo padrao do Praxi 20; se vocé precisar de
descri¢cdes de parametros para obter detalhes, faga download do manual do usuario em

www.schmersal.com.br.

5.1 Valores de monitoramento

V1.1 Frequéncia de saida
V1.2 Referéncia de frequéncia

V1.3 Velocidade do motor
V14 Corrente do motor
V1.5 Torque do motor
V1.6 Poténcia do eixo do
motor
V1.7 Tensao do motor
V1.8 Tensao da ligagdo CC
V1.9 Temperatura da unidade
V1.10 Temperatura do motor
Vi1 Poténcia de saida
V2.1 Entrada analdgica 1
V2.2 Entrada analdgica 2
V2.3 Saida analégica

V2.4 Status de entrada digital
DI1, DI2, DI3

V2.5 V2.5 Status de entrada
digital DI4, DI5, DI6

V2.6 RO1, RO2, DO

V2.7 Entrada do codificador/
trem de pulsos

V2.8 Codificador rpm

Tabela 4: Valores de monitoramento

@ SCHMERSAL
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RPM

%

%

%

%

%

%

RPM

25

© © N o

59

60

81

17
1234

1235

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

Tenséao do motor
Tenséo 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

21



5. Monitoramento e Parametros

Sinal de monitoramento n Descrigao
%

V2.1 Entrada analdgica E1 Sinal de entrada analdgica 1 em % da
placa opcional, oculta até que uma placa
opcional seja conectada

V2.12 Saida analdgica E1 % 31 Sinal de saida analégica 1 em % da
placa opcional, oculta até que uma placa
opcional seja conectada

V2.13 Saida analdgica E2 % 32 |Sinal de saida analdgica 2 em % da
placa opcional, oculta até que uma placa
opcional seja conectada

V2.14 DIE1, DIE2, DIE3 33  Este valor de monitoramento mostra o
status das entradas digitais 1-3 da placa
opcional, ocultas até que uma placa
opcional seja conectada

V2.15 DIE4, DIES, DIE6 34 | Este valor de monitoramento mostra o
status das entradas digitais 4-6 da placa
opcional, ocultas até que uma placa
opcional seja conectada

V2.16 DOE1, DOE2, DOE3 35 Este valor de monitoramento mostra o
status das saidas dos relés 1-3 da placa
opcional, ocultas até que uma placa
opcional seja conectada

V217 DOE4, DOE5, DOE6 36 |Este valor de monitoramento mostra o
status das saidas dos relés 4-6 da placa
opcional, ocultas até que uma placa
opcional seja conectada

V2.18 Entrada da temperatura 1 50 | Valor medido da entrada da temperatura
1 em unidade de temperatura (Celsius ou
Kelvin) pela configuragéo dos parametros,
oculto até que uma placa opcional seja
conectada

V2.19 Entrada da temperatura 2 51 | Valor medido da entrada da temperatura
2 em unidade de temperatura (Celsius ou
Kelvin) ela configuragdo dos parametros,
oculto até que uma placa opcional seja
conectada

V2.20 Entrada da temperatura 3 52 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

Tabela 4: Valores de monitoramento

22 @ SCHMERSAL



5. Monitoramento e Parametros

Sinal de monitoramento n Descrigao

V3.1 Palavra de status da
unidade

V3.2 Palavra do status da
aplicagao

V3.3 Palavra de status DIN

VaA Ponto definido de PID

V4.2 Valor de feedback PID

V4.3 Erro PID

V4.4 Saida PID

V4.5 Processo

Tabela 4: Valores de monitoramento

@ SCHMERSAL
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89

56

20
21
22
23
29

Status de cddigos de bits da unidade
B0 = Pronto

B1 = Execugédo

B2 = Inverso

B3 =Falha

B6 = Executar ativacao

B7 = Alarme ativo

B12 = Executar solicitagdo

B13 = Regulador de motor ativo

Status de codigos de bits da unidade
B0 = Pronto

B1 = Execugdo

B2 = Inverso

B3 =Falha

B6 = Executar ativagao

B7 = Alarme ativo

B12 = Executar solicitagdo

B13 = Regulador de motor ativo

B0 =DI1
B1=DI2
B2=DI3
B3 =Dl4
B4 =DI5
B5=DI6
B6 = DIE1
B7 =DIE2
B8 =DIE3
B9 =DIE4
B10 =DIE5
B11 =DIE6

Setpoint de regulador
Valor real do regulador
Erro do regulador
Saida do regulador

Variavel de processo em escala
consulte par. 15.18

23



5. Monitoramento e Parametros

5.2 Parametros de configuracao rapida

(menu virtual é exibido quando par. 17.2 = 1)

codgo | Parimas | i . unioe] Pario |1 [ovsrois

P1.1

P1.2

P13

P14

P15

P17

P1.15

F2A

P22

P23

P3.1

P3.2

Tabela 5: Pardmetros de configurac&o rapida

24

Tenséo
nominal
do motor

Frequéncia
nominal do
motor

Velocidade
nominal do
motor

Corrente
nominal
do motor

Cos do motor
¢

Limite de
corrente

Aumento de
torque
Selegédo
do local de
controle
remoto 1
Fungéo
Partida
Fungéo
Parada
Frequéncia
minima
Frequéncia
maxima

180

690

30.000 | 320,00

30

0.2x
! Nunit

0.30

0.2x
I Nunit

0

P3.1

20000

2,0x
Nunit

1,00

2,0x

Nunit

P3.2

320,00

\

Hz

RPM

Hz

Hz

Variavel | 110

50.00/ 111
60.00
1440/ | 112
1720
L 13
Nunidade
0,85 120
15x 107
l Nunidade
0 109
0 172
0 505
0 506
0 101
50.00/ | 102
60.00

Verifique a plaqueta de
classificagdo no motor

Verifique a plaqueta de
classificagédo 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 = Nao usado

1 =Usado

0 = Terminal de E/S
1 = Fieldbus

2 =Teclado

0 =Rampa

1 = Partida com motor girando
0 = Inércia

1=Rampa

Referéncia minima de
frequéncia

Referéncia maxima de
frequéncia
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5. Monitoramento e Parametros

I 2 ) e

P3.3 Selecdo de Variavel 117 |1 = Velocidade pré-definida 0
referéncia de 2 =Teclado
frequéncia 3 = Fieldbus
do local de 4=AN1
controle 5=A2
remoto 1 6=PID
7=Al1+A2

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

P3.4 Velocidade = P3.1 = P32 Hz 5,00 180 Velocidade pré-definida 0 &
pré-definida 0 usada como referéncia de
frequéncia quando P3.3 = 1

o

P3.5 Velocidade | P3.1 | P32 Hz 10,00 |10
pré-definida 1

P3.6 Velocidade = P3.1 = P3.2 Hz 15,00 106 Ativada pelas entradas digitais
pré-definida 2

a

Ativada pelas entradas digitais

P3.7 Velocidade P3.1 P3.2 Hz 20,00 | 126 Ativada pelas entradas
pré-definida 3 digitais
P4.2 Tempo de 0,1 | 3000,0 s 3,0 103 Tempo de aceleragdo de 0 Hz
aceleragéo 1 até a frequéncia maxima
P4.3 |Gamadesinal| 0,1 | 3000,0 s 3,0 104 | Tempo de desaceleragao da
Al frequéncia méxima até 0 Hz
P6.1 Saida PID 0 1 0 379 0=0-100%

1=20% - 100%
20% é o mesmo que o nivel de
sinal minimo de 2 V
P6.5 |Gamadesinal| 0 1 0 390/0=0-100%
Al2 1=20% - 100%
20% é o mesmo que o nivel de
sinal minimo de 2 V ou 4 mA

P14.1 Reinicializagdo 0 1 0 7310 = Desativar
automética 1 = Ativar
P17.2 Ocultar 0 1 1 115 |0 = Todos os parametros visiveis
parametros 1 = Somente o grupo de
parametros de configuragdo
rapida visiveis

Tabela 5: Pardmetros de configurac&o rapida
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5. Monitoramento e Parametros

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

I e ey

P1.1 Tensdo nominal | 180 | 690 Variavel | 110 |Verifique a plaqueta de
do motor classificagdo no motor
P1.2 Frequéncia 30.00 320,00 Hz 50.00/ = 111 Verifique a plaqueta de
nominal do motor 60.00 classificagéo no motor
P1.3 Velocidade 30 | 20000 | RPM 1440/ 112 | Padrao aplicavel ao
nominal do motor 1720 motor de 4 polos
P14  Corrente nominal  0.2x = 2,0x A | wncase | 113 | Verifique a plaqueta de
do motor Dz || Do classificagdo no motor
P15 Cosdomotore | 0.30 | 1,00 0,85 120 | Verifique a plaqueta de
(fator de poténcia) classificagdo no motor
P1.7 Limite 02x  20x A 15x 107 ' Corrente maxima do motor

de corrente P | Nunicoce

P1.8 Modo 0 1 0 600 |0 = Controle de frequéncia
de controle 1 = Abrir controle de
do motor velocidade de loop
P1.9 Taxa de Uf 0 2 0 108 0= Linear
1= Quadrado
2 = Programavel
P1.10 Ponto de 8,00 | 320,00 Hz 50.00/ | 602 | Frequéncia de ponto de
enfraquecimento 60.00 enfraquecimento do campo
do campo
P1.11 Tens&o do 10,00 ' 200,00 % 100,00 @ 603 Tens&o no ponto de
ponto de enfraquecimento do campo
enfraquecimento como % deU
do campo
P1.12 Frequéncia 0 P1.10 Hz 50.00/ | 604 Frequéncia de ponto médio
de ponto médio 60.00 para U/f programéavel
de U
P1.13 | Tens&o de ponto 0 P1.11 % 100,00 ' 605 Tensdo de ponto médio para U/f
médio de U/f programéavel como % de U__
P1.14 Tenséo de 0 40,00 % Variavel | 606 Tens&do em 0 Hz como %
frequéncia zero de U,
P1.15 Aumento de 0 1 0 109 0 = Desativado
torque 1 = Ativado
P1.16 Frequéncia de 15 16 kHz 4.0/2.0 | 601 |Frequéncia de PWM. Se os valores
comutagéo forem mais altos do que o padréo,

reduza a capacidade da corrente

Tabela 6: Configuragbes do motor
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5. Monitoramento e Parametros

I e e 2 I

P1.17 Chopper de 504 0 = Desativado
frenagem 1 = Ativado: Sempre
2 = Estado de execugdo
P1.18 Nivel do 0 911 \% varia | 1267 | Nivel de ativagdo de controle do
chopper de chopper de frenagem em volts. Para
frenagem alimentag&o de 240 V:

240*1.35*1.18 =382V

Para alimentagéo de 400 V:
400*1.35*1.18 =638 V

Observe que, quando for usado o
chopper de frenagem, o controlador
de sobretensao poderéa ser
desativado ou o nivel de referéncia
de sobretensdo podera ser definido
acima do nivel do chopper de

frenagem
P1.19 Identificagdo do 0 1 0 631 0= Nao ativo
motor 1 = |dentificagédo de inatividade

(& necessario comando de
execucdo em 20 s para a ativagéo)

P120 | Quedadetensdo 0 100 % 0 662 Queda de tensao nos
emRs enrolamentos do motor como %
de U, na corrente nominal.
P1.21 Controlador de 0 2 1 607 0 = Desativado
sobretensdo 1 = Ativado, modo Padrao
2 = Ativado, modo de carga de
choque
P1.22 Controlador de 0 1 1 608 | 0 = Desativar
subtensédo 1 = Ativar
P1.23 Filtro de seno 0 1 0 522 0 =Nao esta em uso
1=Emuso
P1.24 Tipo de 0 | 65535 28928 | 648 |Palavra de configuragdo do
modulador modulador:
B1 = Modulagado
interrompida (DPWMMIN)

B2 = Queda do pulso no
excesso de modulagéo
B6 = Submodulagao
B8 = Compensagdo
instantanea da tens&o de CC *
B11 = Ruido baixo
B12 = Compensacao do tempo
morto *
B13 = Compensacao de erro total *
* Ativado por padrao

Tabela 6: Configuragées do motor

OBSERVAGAO: Estes parametros séo exibidos quando P17.2 = 0
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5. Monitoramento e Parametros

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

I e 2 B

P2.1 | Selegao do local
de controle
remoto

P2.2 Func&o Partida

P2.3 Fung&o Parada

P24 Ldgica de
partida/
parada de E/S

P25 Local/Remoto

P2.6 Diregéo de
controle do
teclado

P2.7 | Botdo de parada
do teclado

P2.8  Selegdo do local
de controle
remoto 2
P2.9 Bloqueio do
botao
do teclado

Tabela 7: Configuracao de partida/parada
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0

172

505

506

300

21

123

114

173

15520

0 = Terminais de E/S

1 = Fieldbus

2 = Teclado

0 =Rampa

1 = Partida com motor girando

0 = Inércia

1=Rampa

Sinal de Sinal de
Controle Controle
deE/S1 deE/S2

0 Parafrente | Inverso
1Parafrente  Paradainversa
(extremidade)

2Parafrente  Paratras
(extremidade)  (extremidade)

3 Marcha Inversa
4 Marcha Inversa
(extremidade)

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
botbes do teclado

1 = Botéo local/remoto
bloqueado
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5. Monitoramento e Parametros

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

ool Parinaro ] bin.| x| el Padiol D [obenaio

Freq. min.

P3.2 Frequéncia max. P3.1 | 320,00

P3.3 Selecao de 1 variavel
referéncia de
frequéncia do

local de controle

remoto 1

P3.4 Velocidade P3.1

pré-definida 0

P3.2

P35 Velocidade pré- P3.1

definida 1

Velocidade pré- P3.1
definida 2

Velocidade pré- P3.1
definida 3

Velocidade pré- P3.1
definida 4

Velocidade pré- P3.1
definida 5

Velocidade pré- P3.1
definida 6

Velocidade pré- P3.1
definida 7

Selecédo de 1
referéncia de
frequéncia do local
de controle remoto 2
Rampa do 1 50
potenciémetro do
motor

P3.2
P3.6 P32
P3.7 P3.2
P3.8 P3.2
P3.9 P3.2
P3.10 P3.2
P3.11 P3.2

P3.12 variavel

P3.13

P3.14 Reinicializagéo 0 2
do potenciémetro
do motor

Tabela 8: Referéncias de frequéncia

OBSERVA(;I\O: Estes parametros s&o exibidos quando P17.2 = 0.
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Hz

Hz

Hz

Hz

Hz

Hz

Hz

Hz

Hz

Hz/s

50.00/
60.00

7

5,00

10,00

15,00

20,00

25,00

30,00

40,00

50,00

101

102

"7

180

105

106

126

127

128

129

130

131

331

367

Referéncia minima de
frequéncia permitida
Referéncia maxima de
frequéncia permitida

1 = Velocidade pré-definida 0
2 =Teclado

3 =Fieldbus

4=Al1

5=A12

6=PID

7=Al1+AI2

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
Velocidade pré-definida 0 &
usada como referéncia de
frequéncia quando P3.3 =1
Ativada pelas entradas digitais

Ativada pelas entradas digitais
Ativada pelas entradas digitais
Ativada pelas entradas digitais
Ativada pelas entradas digitais
Ativada pelas entradas digitais
Ativada pelas entradas digitais

Vide P3.3

Taxa de variagéo de velocidade

0 = Sem reinicializagdo
1 = Reinicializagdo se parado
2 = Reinicializagao se desligado
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5. Monitoramento e Parametros

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

I M 8 [

P41 Formato S da 500 |0=Linear
rampa 1 >0 = Tempo de rampa da
curva S
P4.2 Tempo de 0,1 3000 s 3 103 Define o tempo necessario
aceleraggo 1 para que a frequéncia de saida
aumente da frequéncia zero para
a frequéncia maxima
P4.3 Tempo de 0,1 3000 s 3 104 | Define o tempo necessario
desaceleragéo 1
P44 Formato S da 0 10 s 0 501 Consulte o parametro
rampa 2 P4.1
P45 Tempo de 0,1 3000 s 10 502 | Consulte o parametro
aceleragdo 2 P4.2
P46 Tempo de 0,1 3000 s 10 503 Consulte o parametro
desaceleragao 2 P4.3
P47 Frenagem de 0 3 0 520 |0=Desligado
fluxo 1=Desaceleragéo
2= Chopper

3=Modo completo

P48 Corrente de 05x | 2,0x A | 519 | Define o nivel atual para

Nunidade

fren:g:g‘ dO l Nunidade l Nunidade frenagem do ﬂUXO
P4.9 Correntede | 0,3x | 2,0x A | \unicate | 907 | Define a corrente injetada
frenagemde CC || | e no motor durante a
frenagem de CC
P4.10 |Parartempode 0 600 s 0 508 Determina se a frenagem esta
corrente CC ligada ou desligada, em ON ou
OFF, e o tempo de frenagem
do freio de CC quando o motor
estiver parando
0,00 = N&o ativo
P4.11 Pgrar 0,1 10 Hz 15 515 | Afrequéncia de saida em que
frequéncia de a frenagem de CC é aplicada

corrente CC
P4.12 Iniciar tempo 0 600 S 0 516 0,00 = No ativo
d

e
corrente CC

Tabela 9: Configuragdo de freios e rampas
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5. Monitoramento e Parametros

I e ey e

P4.13 Limite de P3.2 Hz 527 |0,00 = desativado
frequéncia de
aceleragédo 2

P4.14 Limite de 0 P3.2 Hz 0 528 0,00 = desativado
frequéncia de
desaceleragéo 2

P4.15 | Freio externo: 0 320 s 0,2 | 1544 Retardo para abrir a frenagem
Abrir apos o limite da frequéncia ter
retardo sido atingido
P4.16 | Freio externo: 0 P3.2 Hz 1,5 1535 Abrindo a frequéncia da
Abrir limite de diregéo direta e inversa
frequéncia
P4.17 | Freio externo: 0 P3.2 Hz 1 1539 |Feche a frequéncia da direcéo
Fechar limite positiva se nenhum comando
de frequéncia de execugao estiver ativo
P4.18 | Freio externo: 0 P3.2 Hz 1,6 1540 Feche a frequéncia da direcéo
Fechar limite negativa se nenhum comando
de frequéncia de execugao estiver ativo
na inversa
P4.19 | Freio externo: 0 200 % 20 1585 | A frenagem néo sera aberta
Fechar/Abrir se a corrente ndo exceder
limite este valor e sera fechada
de corrente imediatamente se a corrente

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

Tabela 9: Configuragao de freios e rampas
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5. Monitoramento e Parametros

5.7 Entradas digitais (Painel de controle: Menu PAR -> P5)

I B A e e M

P5.1 | Sinal de controle Variavel 403 | 0=Nao usado
de 1=DI
E/S1 2=DI2
3=DI3
4=Dl4
5=DI5
6=DI6
7=DIE1
8=DIE2
9=DIE3
10=DIE4
11 =DIE5
12=DIE6
P52 Sinaldecontrole. 0  Variavel 2 404  Consulte o parametro 5.1
deE/S2
P5.3 Inverso 0 | Variavel 0 412 | Consulte o parametro 5.1
P5.4 Falha externa 0 | Variavel 6 405 Consulte o parametro 5.1
fechada
P55 | Falhaext.aberta) 0 | Varidvel 0 406 | Consulte o parametro 5.1
P5.6 Reinicializagdo = 0  Varidvel 3 414 Consulte o parametro 5.1
em caso de falha
P5.7 Execucéo 0 | Variavel 0 407 | Consulte o parametro 5.1
ativada
P5.8 Velocidade 0 | Variavel 4 419  Consulte o parametro 5.1
pré-definida BO
P5.9 Velocidade 0 | Variavel 5 420 | Consulte o parametro 5.1
pré-definida B1
P5.10 Velocidade 0 | Variavel 0 421  Consulte o parametro 5.1
pré-definida B2
P5.11 | Selegdodotempo| 0 | Varidvel 0 408 | Consulte o parametro 5.1
de rampa 2
P5.12  Potenciomefrodo. 0  Variavel 0 418  Consulte o parametro 5.1
motor para cima
P5.13 | Potencidmetrodo| 0 | Variavel 0 417 | Consulte o parametro 5.1
motor para baixo
P5.14 Localdecontrole. 0  Variavel 0 425  Ativa o local de controle 2
remoto 2 Consulte o parametro 5.1

Tabela 10: Entradas digitais
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5. Monitoramento e Parametros

I e A S

P5.15 Referéncia de
frequéncia do
local de controle
remoto 2
P5.16 Setpoint PID 2 0
P5.17 | Pré-aquecimento | 0

do motor ativo

Tabela 10: Entradas digitais

Variavel

Variavel

Variavel

0

343 | Ativa o local de controle 2
Consulte o parametro 5.1

1047 Ativa a referéncia 2
Consulte o parametro 5.1

1044 | Ativa o pré-aquecimento do
motor (corrente CC) no estado
de parada quando a funcéo de
pré-aquecimento do motor do
parametro for definida para 2.
Consulte o parametro 5.1

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

2 e N e o A

P6.1 Gama de sinal
Al
P6.2 Minimo -100
personalizado Al1
P6.3 Méximo -100

personalizado Al1

P6.4 Tempo de filtro 0
ANl

P65 |GamadesinalAl2| 0

P6.6 Minimo -100
personalizado Al2
P6.7 Maximo -100

personalizado Al2
P6.8 Tempo de filtro 0
Al2
P6.9 Gama de sinal 0
AIE1

P6.10 Minimo -100
personalizado
AIE1
P6.11 Méximo -100
personalizado
AE1
P6.12 Tempo de fitro 0
Al

Tabela 11: Entradas analdgicas
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100

300

100

300

100

300

%

%

%

%

%

%

100

0,1

100

0,1

100

0,1

379 10=0-100% (0-10V)
1=20%-100% (2- 10V)

380 0,00 =sem escala
minima

381 100,00 = sem escala
maxima

378 0 =sem filtragem

390 | Consulte P6.1

391 | Consulte P6.2
392 |Consulte P6.3
389  Consulte P6.3
143 | Consulte P6.1, oculta até que uma

placa opcional seja conectada

144  Consulte P6.2, oculta até que uma
placa opcional seja conectada

145 | Consulte P6.3, oculta até que uma
placa opcional seja conectada

142  Consulte P6.3, oculta até que uma
placa opcional seja conectada
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5. Monitoramento e Parametros

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

[coin | prinie || i o] 0 Joms ]

Frequéncia de 1229 |Frequéncia de pulsos a ser
pulsos minima interpretada como um sinal 0%
P7.2 Frequéncia de 0 | 10000 Hz 10000 1230 Frequéncia de pulsos a ser
pulsos maxima interpretada como um sinal 100%
P7.3 Ref. de freq. na 0 P3.2 Hz 0 1231 |Frequéncia correspondente a
freq. de pulso min. 0% se usada como referéncia de
frequéncia
P7.4 Ref.defreq.na 0 P3.2 Hz 50.000/ ' 1232 Frequéncia correspondente a
freq. de pulso méx. 60.000 100% se usada como
referéncia de frequéncia
P75 Diregéo do 0 2 0 1233 |0 = Desativar
codificador 1 = Ativar/Normal

2 = Ativar/Inversa

P7.6 | Rotacdo/pulsos 1 @ 65535 ppr 256 629 Contagem de pulsos do
do codificador codificador por volta
Usada somente para escala do
valor do monitoramento de rpm

do codificador
P7.7 Config DI5 0 2 0 1165 |0 = DI5 e DI6 sdo destinados para
e DI6 entrada digital normal

1 =DI6 é destinado para

trem de pulsos

2 =DI5 e DI6 sdo destinados para
modo de frequéncia do codificador

Tabela 12: Trem de pulsos/codificador
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5. Monitoramento e Parametros

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

Iy T ey e S

P8.1 Selegéo de sinal

P82 | Selegdo de sinal RO2
P8.3 |Selegéo de sinal DO1

P84 Inversdo de RO2
P85 Retardo de ON
de RO2
P8.6 Retardo
desligado de RO2
P87 Inversdo de RO1

P88 | Retardode ON de RO1
P89 | Retardo OFF de RO1

P8.10 Selegéo de sinal
DOE1

P8.11 Seleg&o de sinal

P8.12 Selegao de sinal
DOE3

Tabela 13: Saidas digitais
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0
0

0

0

0

0

Variavel

Variavel
Variavel
1
320

320

320

320

Variavel

Variavel

Variavel

313

314

312

1588

460

461

1587

458

459

317

318

1386

0 =N&o usado

1= Pronto

2 = Execugao

3=Falha

4 =Falha inversa

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 pré-definida ativa
17 = Controle do freio externo

18 = Somente controle do teclado
19 = Controle de E/S ativo

20 = Supervisao de temperatura

Consulte o parametro 8.1
Consulte o parametro 8.1

0 = Sem inverséo
1=Inversa

0,00 = Sem retardo
0,00 = Sem retardo

0 = Sem inversdo
1=Inversa

0,00 = Sem retardo
0,00 = Sem retardo

Consulte 8.1, oculta até que uma
placa opcional seja conectada

Consulte 8.1, oculta até que uma
placa opcional seja conectada

Consulte 8.1, oculta até que uma
placa opcional seja conectada
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5. Monitoramento e Parametros

I N N 2 e A e
P8.13 Selecao de sinal Variavel 1390 | Consulte 8.1, oculta até que uma
DOE4 placa opcional seja conectada
P8.14 | Selegdodesinal 0 Variavel 0 1391 Consulte 8.1, oculta até que uma
placa opcional seja conectada
P8.15 | Selegdodesinal | 0 Variavel 0 139 | Consulte 8.1, oculta até que uma

placa opcional seja conectada
Tabela 13: Saidas digitais

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

I o e ey e

P9.1 Selegéo de sinal 307 | 0 =Nao usado
de saida analogica 1 =Freq. de saida (0-fmax)

2 = Corrente de saida (0-InMotor)
3 = Torque do motor (0-InMotor)
4 =Saida de PID (0 - 100%)
5 = Ref. de freq. (0-fiméax.)
6 = Velocidade do motor (0-nmax.)
7 = Poténcia do motor (0-PnMotor)
8 = Tens&o do motor (0-UnMotor)
9 =TensAo de ligagio 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%
P9.2 Saida analogica 0 1 0 310 0=0V/0mA
minima 1=2V/AmA
P9.3 Escala de saida 0 1000 100 311 | Fator de escala
analdgica
P9.4 Tempodofitode 0 10 % 0,1 308 Tempo do filtro
saida analogica
P9.5 Selegdo do sinal 0 14 s 0 472 | Consulte P9.1, oculta até que uma
de saida placa opcional seja conectada
analogica E1

Tabela 14: Saidas analdgicas
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5. Monitoramento e Parametros

I B K e )

P9.6 Saida analégica 0 475 | Consulte P9.2, oculta até que uma
minima E1 placa opcional seja conectada
P9.7 Escala de saida 0 1000 % 100 476 | Consulte P9.3, oculta até
analdgica E1 que uma placa opcional seja
conectada
P9.8 Tempo dofitrode | 0 10 s 0,1 473 Consulte P9.4, oculta até
saida analégica que uma placa opcional seja
E1 conectada
P9.9 Seleg&o do sinal 0 14 0 479 Consulte P9.1, oculta até
de saida que uma placa opcional seja
analégica E2 conectada
P9.10 Saida analégica 0 1 0 482 Consulte P9.2, oculta até
minima E2 que uma placa opcional seja
conectada
P9.11 Escala da saida 0 1000 % 100 483 | Consulte P9.3, oculta até
analégica E2 que uma placa opcional seja
conectada
P9.12 Tempo do filtro 0 10 s 0,1 480 Consulte P9.4, oculta até
de saida que uma placa opcional seja
analégica E2 conectada

Tabela 14: Saidas analdgicas

5.12 Mapeamento de dados do Fieldbus (Painel de controle: Menu PAR -> P10)

I B 8 o oy e S

P10.1 Selegao de saida Variavel 852
de dados de FB 1

P10.2 | Selegéo de saida 0 | Variavel 1 853
de dados de FB 2

Tabela 15: Mapeamento de dados do Fieldbus
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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 =Tensé&o de ligagéo de CC
8 = Cddigo de falha ativo

9 = Analdgica 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

Variavel mapeada em PD2
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I e

o] 0 o |

P10.3 | Selegéo de saida Variavel Variavel mapeada em PD3
de dados de FB 3
P104  Selegdodesaida 0 | Variavel 4 855  Varidvel mapeada em PD4
de dados de FB 4
P10.5 | Selegdodesaida| 0 | Variavel 5 856 | Variavel mapeada em PD5
de dados de FB 5
P10.6  Selegdodesaida 0 | Variavel 5] 857  Variavel mapeada em PD6
de dados de FB 6
P10.7 | Selegéo de saida 0 | Variavel 6 858 | Variavel mapeada em PD7
de dadosde FB 7
P10.8  Selegdodesaida 0 | Variavel 7 859  Variavel mapeada em PD8
de dados de FB 8
P10.9 Selegéo de 0 5 0 1167 | PDI para CW aux.
entrada de dados 0 = Nao usado
de CW aux. 1=PDNH
2=PDI2
3=PDI3
4=PDI4
5=PDI5

Tabela 15: Mapeamento de dados do Fieldbus

5.13 Frequéncias proibidas (Painel de controle: Menu PAR -> P11)

cisen | _pminen || o i i | 0 oo

P11.1 Proibir limite Limite baixo
baixo de faixa de 0.00 = N&o usado
frequéncia 1
P11.2 Proibir limite 0 P32 Hz 0 510  Limite alto
alto de faixa de 0.00 = N&o usado
frequéncia 1
P11.3 Proibir limite 0 P32 Hz 0 511 | Limite baixo
baixo de faixa de 0.00 = N&o usado
frequéncia 2
P11.4 Proibir limite 0 P32 Hz 0 512 Limite alto
alto de faixa de 0.00 = N&o usado
frequéncia 2

Tabela 16: Frequéncias proibidas
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5. Monitoramento e Parametros

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

(o

P12.1

P122

P123

P124

P125

P126

P12.7

P12.8

P12.9

P12.10

P12.11

P12.12

Fungao de
supervisao da
frequéncia de
saida
Limite de 0 P32
supervisao da
frequéncia de
saida
Fungao de 0 2
supervisao de
torque
Limite de 0 300
supervisao de
torque
Supervisdo de 0 2
temperatura da
unidade
Limite de -10 100
supervisao de
temperatura da
unidade
Sinal de 0
supervisao de
entrada analdgica
Nivel ON da 0 100
supervisdo Al
Nivel OFF da 0 100
supervisgo Al
Entrada de 1 7
supervisao da
temperatura

Variavel

Fungéo de 0 2
supervisdo da
temperatura
Limite de
supervisao da
temperatura

-50.0/
2232

200.0/
4732

Tabela 17: Supervisées de limite
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Hz

40

80

40

80

315

316

348

354

355

356

357

358

1431

1432

1433

[con|_puimei Lt | i i i | 0 o

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

Limiar de supervisédo de
frequéncia de saida

0 =Né&o usado

1 = Limite baixo

2 = Limite alto

Limiar de supervisdo de
torque

0 =Né&o usado

1 = Limite baixo

2 = Limite alto

Limiar de supervisdo da
temperatura da unidade

0=AN

1=A2

2=AlE1

Supervisédo Al do limiar

ON

Superviséo Al do limiar

OFF

Selecéo codificada binéria 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
Consulte 12.1, oculta até que uma
placa opcional seja conectada

Limite de superviséo da
temperatura, oculto até que uma
placa opcional seja conectada.
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5.15 Protecdes (Painel de controle: Menu PAR -> P13)

Y M [y e [y

P13.1 Falha da entrada
analdgica baixa 1= Alarme
2 = Alarme, frequéncia
de alarme pré-definida
3 =Falha: Tipo de parada
4 =Falha: Inércia
P13.2 Falha na 1 2 2 727 1=Sem resposta (sem
subtens&o geragao de falha, mas a
unidade ainda
interrompe a modulag&o)
2 = Falha: Inércia
P13.3 Falha no terra 0 3 2 703 |0=Sem agdo
1=Alarme
2 =Falha: Tipo de parada
3 =Falha: Inércia

P13.4 Falha na fase de 0 8 2 702 Consulte o parametro 13.3
saida
P13.5 Protegéo de 0 3 0 709 | Consulte o parametro 13.3
parada
P13.6 Protecao de 0 8 0 713  Consulte o parametro 13.3
subcarga
P13.7 Protecao termal 0 3 2 704 | Consulte o parametro 13.3
do motor
P13.8 Mtp:temperatura = -20 100 °C 40 705 Temperatura ambiente
ambiente
P13.9 Mtp:resfriamento 0 150 % 40 706 | Resfriamento como %
de velocidade em velocidade 0
zero
P13.10 | Mtp:constante de 1 200 min. varidvel = 707 | Constante de tempo
tempo térmico térmico do motor
P13.11 Corrente de 0 2,0x A | \unicage | 710 |Para que ocorra um estagio
parada | unidade de parada, a corrente deve
ter excedido este limite
P13.12  Tempodeparada 0 300 s 15 711 Tempo de parada limitado
P13.13 Frequéncia de 0,1 320 Hz 25 712 | Frequéncia min. de parada
parada
P13.14 UL: Carga de 10 150 % 50 714 Torque minimo no
enfraquecimento enfraquecimento do campo
de campo
P13.15 |UL:Cargadefreq., 5 150 % 10 715 | Torque minimo em fO
zero
P13.16 UL: Limite de 1 300 s 20 716 | Este é 0 tempo méximo permitido
tempo para que um estagio de subcarga
exista

Tabela 18: Protegdes
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N T

P13.17 | Retardo da falha
da entrada
analdgica baixa
P13.18 Falha externa 0
P13.19 | Falhado Fieldbus | 0
P13.20 Frequénciade | P3.1
alarme
pré-definida
P13.21 Bloqueio de 0
edicéo de
parametros
P13.22 Falha do 0
termistor
P13.23 Supervisdo de 0
conflito Para
frente/Inverso
P13.24 Falha de 0
temperatura
P13.25 | Entrada de falha 1
da temperatura
P1326 Mododefalhada 0

temperatura

P13.27 | Limite de falha da | -50.0/

temperatura 2232

Tabela 18: Protegbes

P3.2

200.0/
473.2

Hz

05

25

100

o Jomemsgis |

1430

701

733
183

819

732

1463

740

739

743

742

OBSERVAGAO: Estes parametros sdo exibidos quando P17.2 = 0.

@ SCHMERSAL

Tempo de retardo da falha da
entrada analdgica baixa

0 = Sem agéo

1= Alarme

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

Consulte o parametro 13.1

Frequéncia usada quando a
resposta de falha for Alarme
+ Frequéncia pré-definida.
0 = Edic&o ativada

1 = Edigao desativada

0=Sem agdo

1= Alarme

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

Oculta até que uma placa
opcional seja conectada

Consulte P13.3

Consulte, oculta até que uma
placa OPTBH seja conectada

Selegéo codificada binaria de
sinais a serem usados para
emissdo de alarme e ativagéo
de falha

B0 = Entrada da temperatura 1
B1 = Entrada da temperatura 2
B2 = Entrada da temperatura 3
OBSERVAGAQ: Oculta até
que uma placa OPTBH seja
conectada

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

Limite de falha da temperatura,
oculto até que uma placa
OPTBH seja conectada.
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5. Monitoramento e Parametros

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

cison | _pmine | i e it | Lot

P14.1 Reinicializagéo 0 = Desativado
automatica 1= Ativar
P142  Tempodeespera 0,1 10 s 05 717  Tempo de espera apds a
falha
P14.3 Tempo de 0 60 s 30 718 | Tempo maximo para
tentativa tentativas
P14.4 Numero de 1 10 3 759  Tentativas maximas
tentativas
P145 Fungéo de 0 2 2 719 |0=Rampa
reinicializagdo 1 = Motor girando
2 =Fungao a partir da
partida

Tabela 19: Pardmetros de reinicializacdo automatica em caso de falha

OBSERVAGAO: Estes parametros sdo exibidos quando P17.2 = 0.

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

I R T e 2y I e

P15.1 | Selegdo da fonte Variavel = Setpoint fixo %

de setpoint 1=Al1
2=A12
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=A[E1
9 = Entrada da temperatura 1
10 = Entrada da temperatura 2
11 = Entrada da temperatura 3

P15.2 Setpoint fixo 0 100 % 50 167  Setpoint fixo

P15.3 Setpoint fixo 2 0 100 % 50 168 | Setpoint fixo alternativo,
selecionavel com DI

Tabela 20: Pardmetros de controle de PID
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P15.4

P155

P15.6

P15.7

P15.8

P15.9
P15.10

P15.11

P15.12

P15.13
P15.14

P15.15

P15.16

P15.17

Selegéo da fonte
de feedback

Valor de
feedback
minimo
Valor de
feedback
maximo
Ganho P
Templo |
Tempo D
Invers&o de erro

Frequéncia
minima de
repouso

Retardo de
repouso

Erro de ativagéo

Aumento de
setpoint de
repouso
Tempo de
aumento
de setpoint
Perda maxima
de repouso
Tempo de
verificacao de
perda de
repouso

o

Variavel

50

300

1000
320

P32

3600

100
50

60

50

300

Tabela 20: Parametros de controle de PID
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Hz

1

100

25

30

30

334

336

337

118
119
132
340

1016

1017

1018
1071

1072

1509

1510

0=Al1

1=A12

2 = ProcessDataln1 (0 -100%)
3 = ProcessDataln2 (0 -100%)
4 = ProcessDataln3 (0 -100%)
5 = ProcessDataln4 (0 -100%)
6 =Al2-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 maximo

Ganho proporcional
Tempo integrativo
Tempo derivado

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

1 = Inverso (Feedback < Setpoint

-> Diminuir saida de PID)
Aunidade entrard 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 ap6s o aumento
Ap6s o tempo de aumento
P15.15
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P15.18  Selegéo da fonte 1513 | 0 = Valor de feedback de PID
da unidade de 1 = Frequéncia de saida
processo 2 = Velocidade do motor

3 = Torque do motor

4 = Poténcia do motor

5 = Corrente do motor

6 = Trem de pulsos/ codificador

P15.19 | Digitos decimais 0 3 1 1035 | Decimais na exibigéo
de unidade de
processo
P15.20 | Valor minimo da 0 P15.21 0 1033 | Valor minimo de processo
unidade de
processo
P15.21 | Valor méximoda | P15.20 3200 100 1034 | Valor méximo de processo
unidade de
processo
P15.22 | Valor minimoda = -50.0/ = P15.23 0 1706 Valor min. da temperatura para
temperatura 2232 PID e escala de referéncia da
frequéncia, oculta até que uma
placa OPTBH seja conectada
P15.23 Valorméx.da | P15.22 | 200.0/ 100 1707 | Valor méx. da temperatura para
temperatura 473.2 PID e escala de referéncia da

frequéncia, oculta até que uma
placa OPTBH seja conectada

Tabela 20: Parametros de controle de PID
OBSERVAGAO: Estes parametros sdo exibidos quando P17.2 = 0.

5.18 Motor c (Painel de controle: Menu PAR -> P16)

cison | P i s i P | 0 oo

P16.1 Funcdo de pré- 1225 |0 =Né&o usado
aquecimento 1 = Sempre no estado de parada
do motor 2 = Controlado por
entrada digital
P16.2  Correntedepré- 0 0,5x A 0 1227  Corrente CC para pré-aquecimento
aquecimento do motor e da unidade no estado
do motor de parada. Ativo no estado de

parada ou por entrada digital
quando no estado de parada.

Tabela 21: Pré-aquecimento do motor
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5. Monitoramento e Parametros

5.19 Menu de facil utilizacao (Painel de controle: Menu PAR -> P17)

I e I T ey I S

P17.1 Tipo de
aplicagao
P17.2 Ocultar 0
parametros
P17.3 Unidade de 0

temperatura

Tabela 22: Pardmetros do menu de facil utilizagdo

5.20 Parametros do sistema

[cougo | pusmars | i | woc | P |  Jovuamoszo |

0

540

115

1197

0 =Basica

1=Bomba

2 =Acionador da ventoinha

3 =Torque alto

OBSERVAGAO: Visivel somente
quando o assistente de inicializagdo
estiver ativo

0 = Todos os parametros visiveis

1 = Somente o grupo de pardmetros
de configuragéo rapida visiveis

0 =Celsius

1= Kelvin

OBSERVAGAO: Oculta até que uma
placa OPTBH seja conectada

Informagoes do software (MENU PAR -> V1)

V11 ID SWAPI

V1.2 Versao de SWAPI
V1.3 ID SW Poténcia
V14 Versdode SWde poignca
V1.5 ID da aplicagéo

V1.6 Revisgo da aplicagéo
V1.7 Carga do sistema

2314
835
2315
834
837
838
839

Quando

da placa oy

ou placa OPT-BH tiver sido instalado, os

parametros de comunicagao do Modbus sdo os seguintes

V21 Status de comunicagéo

P22 Protocolo do Fieldbus

P23 Endereco do escravo

P2.4 Velocidade de
transmiss&o

Tabela 23: Parametros do sistema
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808

809

810
800

Status da comunicagéo do Modbus.
Formato: xx.yyy onde xx =0 - 64

(Numero de mensagens de erro)

yyy = 0-999 (Nimero de mensagens boas)
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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P26 Tipo de paridade 813  0=Nenhuma
1 = impar
2=Par
O bit de parada é de 2 bits quando o
tipo de
paridade for
0 =Nenhuma
O bit de parada é de 1 bit quando o tipo de
paridade for
1=Parou 2 = impar
pP2.7 Tempo limite de 0 255 10 814 | 0=Nao usado
comunicagao 1=1segundo
2 =2 segundos etc.
P28 | Statusdacomunicagdo 0 1 0 815
de reinicializagdo
Quando aplaca Canopen E6 tiver sido instalada,
os p de 0 sdo os seguintes:
V2.1 Status de 14004 | 0 = Inicializando
comunicagéo da 4 = Parado
Canopen 5 = Operacional
6 = Pré_Operacional
7 =Reset_Aplicativo
8= Reset_Comunicagédo
9 = Desconhecido
P22 Modo de operagdo da 1 2 1 14003 |1 = Perfil da unidade
Canopen 2 =Bypass
P23 ID do n6 da Canopen 1 127 1 14001
P24 Velocidade de 1 8 6 14002 |1...10s
transmiss&o da Canopen 2..20s
3..50s
4..100s
5..125s
6..250's
7..500s
8...1000 s
Quando a placa DeviceNet E7 tiver sido i 0s para de icagdo sdo os seguintes:
V2.1 Status de 14014 | Status da comunicagéo do Modbus.
comunicagéo Formato:

XXXX.Y, X = contador de mens. DeviceNet
Y = status do DeviceNet

0 = Inexistente ou sem alimentag&o do bus
1 = Estado de configuragéo

2 = Estabelecido

3 =Vencido

Tabela 23: Pardmetros do sistema
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P22 Tipo de montagem m 14012 120, 21, 23, 25, 101, 111
de saida
P23 ID MAC 0 63 63 14010
P24 Velocidade de 1 3 1 14011 ' 1=125kbit/s
transmiss&o 2 =250 kbit/s

3 =500 kbit/s

P25 Tipo de montagem de 70 "7 7 14013 |70, 71,73, 75,107, 117

entrada
Quando a placa ProfidBus E3/E5 tiver sido i 0s para de comunicagdo sdo os
V2.1 Status de comunicagao 14022
V2.2 Status do protocolo 14023
do Fieldbus
V23 Protocolo ativo 14024
V24 Velocidade de 14025
transmiss&o ativa

V2.5 Tipo de telegrama 14027

P26 Modo de operagéo 1 5] 1 14021 1 = Profidrive
2=Bypass
3=Eco

P2.7 Enderego do escravo 2 126 126 14020

Quando a placa OPT-BH tiver sido ii lada, os para de icagdo sdo os seg

P21 Tipo de sensor 1 0 6 0 14072 | 0 = Sem sensor
1=PT100
2=PT1000
3=Ni1000
4=KTY84
5=2xPT100
6=3xPT100

P22 Tipo de sensor 2 0 6 0 14073 ' 0= Sem sensor
1=PT100
2=PT1000
3=Ni1000
4=KTY84
5=2xPT100
6=3xPT100

Tabela 23: Parametros do sistema
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P23 Tipo de sensor 3 14074 | 0 = Sem sensor
1=PT100
2=PT1000
3=Ni1000
4=KTY84
5=2xPT100
6=3xPT100

Outras informagdes

V3.1 Contador MWh 827 | Megawatt hora

V32  Dias de funcionamento 828

V3.3 Horas de funcionamento 829

V34 Contador de 840

execugdo: dias

V3.5 Contador de execugdo: 841

horas

V3.6 Contador de falhas 842

V3.7 Monitoramento do Oculto quando conectado ao PC

status de definigdo do
parametro do painel

P4.2 Restaurar padroes 0 1 0 831 | 1=Restaura padres de fabrica para todos

de fabrica 0s parametros

P43 Senha 0000 | 9999 0000 832

P44 Tempo para luz de 0 99 5 833

fundo LCD e do
painel ativo

P45 Salvar parametro 0 1 0 Oculto quando

definido para painel conectado ao PC

P46 Restaurar parametro 0 1 0 Oculto quando

definido no painel conectado ao PC

F5.x Menu Falha ativa

F6.x Menu Histérico de falhas

Tabela 23: Pardmetros do sistema
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6. Rastreamento de Falhas

Nome da Falha Codlgo da [Nome da Falha
Falha

Codlgo da
1

2
3

8

1

13
14
15
16
17
22

25

Sobrecorrente
Sobretensao
Falha no terra

Falha do sistema
Subtenséo
Falha na fase de saida

Subaquecimento do
conversor de frequéncia
Superaquecimento do
conversor de frequéncia
Motor parado
Superaquecimento do motor
Subcarga do motor

Falha de soma de controle
EEPROM

Falha de watchdog do
microcontrolador

29
34

35

41
50

51
52
53
54
55
57

11

Protecdo de EMF traseira
Falha do termistor

Comunicagéo do
barramento interno

Falha da aplicacéo
Superaquecimento do IGBT
Selecgéo de entrada analdgica
de 20% a 100% (gama de
sinal selecionada de 4 a 20
mAou2a10V)

Falha externa
Falha no painel da porta

Falha do Fieldbus
Falha da ranhura

Falha em caso de
execucao errada
Falha de identificacéo

Falha de temperatura

Tabela 24: Cédigos de falha. Consulte o manual do usudrio para obter descricées detalhadas sobre

falhas.
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7. Dados gerais

Chassi

Dimensodes [

e peso MI2

MI3

Mi4

MI5

Redes
Rede de
alimentacao ——

curto-circuito

Tens&o de saida
(o1 1LY [l Corrente de saida
motor

Temperatura

ambiente
operacional

Condicoes
do armazenamento

Temperatura de

ambiente Umidade relativa

Altitude

Classe do gabinete
Grau de poluigao
Imunidade
Emissées

Altura Largura Profundidade Peso
(mm) (mm) (mm) (kg)
mm pol. mm. pol. mm pol. kg b

157 6.2 66 26 95 3.9 0,5 11
195 77 90 35 102 4 0,7 15
262 103 | 100 39 109 43 1 22
370 | 146 | 165 6,5 165 6,5 8 176
414 16,3 165 6,5 202 8 10 22
As unidades do Praxi 20 com outras combinagdes de filtro
diferentes de EMC4 n&o podem ser usadas em redes de poténcia
delta (aterradas em comner).
A corrente méaxima de curto-circuito deve ser de < 50 kA. Para MI4
sem indutor CC, a corrente maxima de curto-circuito deve ser de
< 2,3 kA e para MI5 sem indutor CC, a corrente maxima de
curtocircuito deve ser de < 3,8 kKA
0- U\n
Corrente continua nominal |, em temperatura ambiente méaxima
de +50°C (depende do tamanho da unidade), sobrecarga
1,5 x I, méx. 1 min./10 min.
-10°C (sem gelo)...+40/50°C (depende do tamanho da unidade):
capacidade de carga nominal |
Instalagéo lado a lado do MI1-3 sempre de 40°C; para opgéo IP21/
Nema1 em MI1-3, a temperatura maxima também é de 40°C
-40°C...+70°C

0...95% RH, sem condensag&o, nao corrosiva, sem goteira de dgua
100% da capacidade de carga (sem redug&o) até 1.000 m, 1% de
redugéo para cada 100 m acima de 1.000 m; méax. de 2.000 m
IP20/1P21 / Nema1 para MI1-3, IP21/Nema 1 para MI4-5

PD2

Em conformidade com EN50082-1, -2, EN61800-3

230V: Em conformidade com a categoria C2 da EMC; com um filtro
interno de RFI. M4 e 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 e 5 conformidade da C2
com um indutor CC opcional e indutor CM. Ambos: Sem protegéo de
emissdo EMC (nivel N Praxi): sem filtro de RFI.

Para EMC: EN61800-3

Para seguranga: UL508C, EN61800-5

Para seguranca: CE, UL, cUL

Para EMC: CE (consulte a placa de identificagdo da unidade para ver
as aprovacgdes em mais detalhes)
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7. Dados gerais

Chassi
Requisitos de
cabo
e fusivel M
Emissdes
(consulte MI2
os dados MI3

detalhados no Mi4
manual do usuario

do PRAXI 20

no site:

www.schmersal.
com.br)

380 -480V, 3~

208 - 240V, 3~

MI5

115V, 1~ MI2
MI3
208 - 240, 1~ M1
M2
MI3
MI3
MI3
MI3

Fusivel

6
10
20

20
25
40
(2040
somente para 208
-240V,3~)

40

20
32
10
20
32
6
10
20

Cabo da
rede
elétrica Cu
(mm?)

3*1.5+1.5

3*2.5+2.5
3'6+6

3410+10

22.5+25
26+6
2*1.5+15
225425
26+6
3*1.5+1.5

32.5+2.5

Cabo do terminal
min.-max. (mm?)

Controle
erelé

0.5-1,5

Principal Terra

154
156

1-10 1-10
Cu

2.5-50 2.5-35
Cu/Al

154

156
1.54

156

Com os fusiveis acima mencionados, a unidade pode ser conectada para fornecer

alimentacéo para a corrente de curto-circuito de no maximo 50 kA.

- Use cabos com resisténcia ao calor de pelo menos +70 °C.
- Os fusiveis funcionam também como protecdo da sobrecarga do cabo.

- Estas instructes s6 se aplicam no caso de um motor e uma conexdo de cabo do
conversor de frequéncia para o motor.
- Para o cumprimento com o padrdo EN61800-5-1, o condutor protetor deve ter no
minimo 10 mm? Cu ou 16 mm? Al. Outra opgéo é o uso de um condutor protetor
adicional com pelo menos o mesmo tamanho do original.
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7. Dados gerais

Classificacbes de poténcia do Praxi 20

Tensao da rede elétrica de 208 - 240 V, 50/60 Hz, série 1~

Tipo do
conversor
de
frequéncia

0001

0002
0003
0004
0005
0007
0009*

Corrente
continua 100%

1Al

17
24
28
37
4,8
7
9,6

Capacidade de carga nominal

26
36
42
56
7.2

105

14,4

Corrente de | P(HP)
sobrecarga
de 150% [A]

Poténcia do eixo
do motor
PEW)
0,33 0,25
05 0,37
0,75 0,55
1 0,75
15 11
2 15
3 22

Corrente
de entrada

nominal
A

42
57
6,6
83
1,2
141
221

Tabela 25: Classificacbes de poténcia do Praxi 20, 208 - 240 \/

*A temperatura méxima operacional ambiente desta unidade é de +40°C!

Tamanho Peso (kg)

mecanico
Mi1 0,55
Mi1 0,55
MI1 0,55
Mi2 0,7
Mi2 0,7
Mi2 0,7
MI3 0,99

Tensao 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

Tabela 26: Classificacbes de poténcia do Praxi 20, 208 - 240 V, 3~

Capacidade de carga nominal
Corrente Corrente de
continua 100% | sobrecarga
IJA de 150% [A]
1,7 2,6
24 3,6
28 42
37 56
48 72
7 10,5
" 16,5
12,5 18,8
175 26,3
25 375
31 46,5
38 57

Poténcia do eixo
do motor
P(HP) = P(KW)
0,33 0,25
05 0,37
0,75 0,55

1 0,75
15 1.1
2 15
3 22
4 3
5 4
75 55
10 75
15 1

Corrente
de entrada

nominal

QY

42
57
6,6
83
1.2
141
134
14,2
20,6
30,3
36,6
44,6

*A temperatura maxima operacional ambiente desta unidade é de +40°C.

52

Tamanho Peso (kg)

mecanico
Mi1 0,55
Mi1 0,55
Mi1 0,55
M2 0,7
Mi2 0,7
M2 0,7
MI3 0,99
Mi4 9
Mi4 9
Mi4 9
MI5 1
MI5 11
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7. Dados gerais

Tensao da rede elétrica de 115 V, 50/60 Hz, série 1~

Tipodo | Capacidade de carga nominal | Poténciadoeixo | Corrente | Tamanho Peso (kg)
conversor do motor de entrada | mecanico
de nominal
frequéncia Corrente | Comentede | P(HP) = P(KW) (A)
continua 100% | sobrecarga
[ A] de 150% [A]

0001 17 26 0,33 0,25 92 M2 0,7
0002 24 3,6 0,5 0,37 11,6 Mi1 0,7
0003 2,8 42 0,75 0,55 124 M2 0,7
0004 37 56 1 0,75 15 M2 0,7
0005 4,8 72 15 1.1 16,5 MI3 0,99

Tabela 27: Classificacdes de poténcia do Praxi 20, 115V, 1~

Tenséo da rede elétrica de 380 - 480 V, 50/60 Hz, série 3~

Tipodo |Capacidade de carga nominal | Poténciadoeixo | Corrente | Tamanho Peso (kg)
conversor do motor de entrada | mecanico
de nominal
frequéncia Corrente | Corrente de | P(HP) | P(KW) A)
continua 100% | sobrecarga
[IJ[A] de 150% [A]

0001 13 2 0,5 0,37 22 Mi1 0,55
0002 19 29 0,75 0,55 28 Mi1 0,55
0003 24 3,6 1 0,75 32 Mi1 0,55
0004 33 5 15 1.1 4 M2 0,7
0005 43 6,5 2 15 56 M2 0,7
0006 56 84 3 2,2 73 M2 0,7
0008 76 1.4 4 3 9,6 MI3 0,99
0009 9 13,5 5 11,5 MI3 0,99
0012 12 18 75 55 14,9 MI3 0,99
0026 16 24 10 75 171 Mi4 9
0023 23 34,5 15 1 255 Mi4 9
0031 31 46,5 20 15 33 MI5 1
0038 38 57 25 18,5 M7 MI5 1

Tabela 28: Classificagbes de poténcia do Praxi 20, 380 - 480 V/
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7. Dados gerais

Tensao da rede elétrica de 575 V, 50/60 Hz, série 3~

Tipo do
conversor
de
frequéncia

0002
0003
0004
0006
0009

Tabela 29: Classificagdes de poténcia do Praxi 20, 575V

Corrente
continua 100%

1A

17
27
3.9
6,1
9

Capacidade de carga nominal

Corrente de
sobrecarga
de 150% [A]

26
42
59
9,2
135

Poténcia do eixo
do motor
P(HP) | P(KW)
1 0,75
2 15
3 2,2
5 37
75 55

Corrente
de entrada
nominal

(A)

3,6

76
104

Tamanho
mecanico

MI3
MI3
MI3
MI3
MI3

Peso (kg)

0,99
0,99
0,99
0,99
0,99

OBSERVAGAO: As correntes de entrada s&o valores calculados com alimentagéo do transformador
de linha de 100 kVA.

Configuragéo do Quick Modbus

54

A: Selecione o Fieldbus como local de controle remoto: P2.1 a — Fieldbus
B: Defina o protocolo do Modbus RTU para “ON”: SYS P2.2 ta 1 — ModbusT

A. Defina a palavra de controle para “0” (2001)
B. Defina a palavra de controle para “1” (2001)
C. Status do conversor de frequéncia € RUN
D. Defina o valor de referéncia para “5000” (50,00%) (2003)

E. Velocidade real de 5.000 (25,00 Hz se a MinFreq for 0,00 Hz e a MaxFreq for 50,00 Hz)
F. Defina a palavra de controle para “0” (2001)
G. Status do conversor de frequéncia é STOP
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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 atuagdo mecanica e sem contato, foi criada a maior linha mundial
de sistemas e solugdes de comutagdo de seguranga para proteger o homem e a
maquina. Mais de 1.200 colaboradores em mais de 50 paises ao redor do mundo
trabalham juntos com os nossos clientes no desenvolvimento de soluges
inovadoras, para assim tornar o mundo mais seguro.

Motivados pela visao de um ambiente de trabalho seguro, os engenheiros do
Grupo Schmersal estao trabalhando constantemente no desenvolvimento de
novos dispositivos e sistemas para cada aplicagao imaginavel e exigéncia de
diferentes indUstrias. Novos conceitos de seguranga exigem novas solugdes e
é necessario integrar novos principios de detecgéo e descobrir novos caminhos
para a transmisséo e avaliagdo das informacdes fornecidas por estes principios.
Além disso, o conjunto de normas, regulamentos e diretivas cada vez mais
complexas, relativas a seguranga de maquinas, também requerem uma mudanca
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 Servigos Competéncias

<N

& e
Comutagéo e monitoragso de seguranca ® Elevadores e escadas = Consultoria de aplicagdes = Seguranga de maquinas
o mecanicas ® Avaliagao de conformidade = Automagéo

™ Chaves de seguranca para monitoragdo de portas  m Embalagens CE e NR12 ® Protecao contra explosdo
® Equipamentos de comando com fungdes  Alimentos  Andlise de fisco conforme a ® Concepgo higiénica

CREERJIETE _ B Méquinas-ferramenta diretiva de méaquinas
® Equipamentos de seguranca tateis W Indstria pesada  Medicdes de tempo
=lEqui de'seguincal de funcionamento
Seguranca no processamento do sinal remanescente

= Cursos e treinamentos
® Médulos de monitoragao de seguranga & Academia Schmersal
 Controladores de seguranca
= Sistemas de bus de campo de seguranga
Automagao
 Detecgao de posigio
® Equipamentos de comando e sinalizagéo
Os dados e ces citados foram verificados criteriosamente.

Alteragdes técnicas reservadas, sujeitas a equivocos.

www.schmersal.com.br (15) 3263-9800

SCHMERSAL

Safe solutions for your industry

PORTAL PUBLICIDADE



