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Prefacio

Obrigado por escolher os nossos produtos.

Os inversores da série MotionDrive200A foram recém-projetados por nossa empresa
para controlar motores assincronos de indu¢do AC. Com avangada tecnologia de
controle vetorial sem sensor de velocidade e sistema de controle DSP, o nosso produto
tem sua confiabilidade aumentada pelo fato de apresentar capacidade de adaptagdo ao
meio-ambiente, ¢ também equipado com fungdes otimizadas, aplicagdes mais flexiveis
e desempenhos mais estaveis.

O desempenho de controle vetorial dos inversores da séric MotionDrive200A ¢ tdo
excelente quanto os sofisticados inversores lideres no mercado mundial. O seu controle
de velocidade e torque satisfaz diversas aplicagdes, a0 mesmo passo que sua fungdo
anti-trip (anti-disparo) e forte adaptabilidade as mas condigdes, como rede, temperatura,
humidade e po.

Os inversores da série MotionDrive200A apresentam projeto/desenho modularizado
para atender as demandas. O poderoso controle de velocidade, controle de torque, PLC
simples (Controlador Loégico Programavel — em portugués CLP) terminais de
entrada/saida flexiveis, referéncia de frequéncia de pulsos e controle transversal podem
satisfazer varios requerimentos de acionamentos complexos para reducdo custo do
sistema e melhorar a confiabilidade do sistema.

Os inversores da série MotionDrive200A adotam um design de compatibilidade
eletromagnética que assegura alta capacidade de resisténcia a interferéncia
eletromagnética quando percebe interferéncia eletromagnética de baixo ruido e de
partida nos locais de aplicagdo.

Este manual fornece instrugdes relativas a instalagdo e configuracdo, ajustes de
parametros, diagnosticos de falhas e manutengdo didria, bem como precaugdes aos
clientes. Favor ler este manual atentamente antes da sua instalac@o a fim de assegurar a
instalagdo e operagdo adequadas visando assim o desempenho desejado dos inversores
da série MotionDrive 200A.

Se, em 1ltima analise, este produto for usado para assuntos militares ou na fabricacao
de armas, o mesmo serd incluso no controle de exportagdo formulado pela Lei de
Comércio Estrangeiro da Republica Federativa do Brasil. Uma revisdo rigorosa e

formalidades necessarias de exportagao sdo necessarias quando exportados.
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Nossa empresa se reserva o direito de atualizar as informagdes dos nossos produtos.
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Precaugoes de Seguranga 1

1.1 O que este capitulo contém

Favor ler atentamente este manual e seguir todas as precaugdes de seguranga antes de movimentar,

instalar, operar e prestar manutengdo no inversor. Se estas precaugdes de seguranga ndo forem

seguidas, lesdo fisica ou morte poderdo ocorrer assim como danos aos dispositivos do inversor.

Se qualquer leséo fisica, ou morte, ou danos aos dispositivos ocorrerem devido as precaugdes de

segurancga deste manual ndo terem sido seguidas, nossa empresa ndo se responsabilizara por

quaisquer danos e ndo seremos legalmente vinculados de qualquer maneira.

1.2 Definigao de Seguranga

Perigo:

Adverténcia:

Nota:

Eletricistas

Qualificados:

Lesao fisica séria ou até morte poderédo ocorrer se os requisitos relevantes
ndo forem seguidos.

Lesao fisica ou danos aos dispositivos poderdo ocorrer se os requisitos
relevantes néo forem seguidos.

Lesdo fisica podera ocorrer se os requisitos relevantes ndo forem
seguidos.

As pessoas que trabalhardo no dispositivo deverédo participar de um
treinamento profissional elétrico e de seguranga, receber uma certificagdo
e estarem familiarizadas com todos os passos e requisitos de instalacéo,
colocagdo em funcionamento e manutengdo do dispositivo para evitar

emergéncias.

1.3 Simbolos de Adverténcia

As adverténcias advertem vocé sobre condigdes que podem resultar em ferimentos graves ou morte

e/ou danos ao equipamento e instruem vocé sobre como evitar o perigo. Os seguintes simbolos de

adverténcia sdo usados neste manual:

Simbolos

Nome Instrucées Abreviacao

APerigo

Peri Lesao fisica seria ou até morte poderdo
erigo - - =
resultar se os requisitos basicos n&o forem

seguidos.

AAdverténcia

Elétrico A
Peri Lesao fisica ou danos aos dispositivos
erigo = . -
poderao ocorrer se 0s requisitos basicos A
Geral _ .
ndo forem seguidos.

A
MNéo toque

Descarga Danos a placa PCBA poderao ocorrer que

Eletrostatica | ©S requisitos relativos n&o forem seguidos.

A\

Lados
quentes. Nao os toque.

J (R
Os lados do dispositivo podem ficar f

Quentes
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Simbolos Nome Instrucées Abreviagao

Lados Quentes

Lesao fisica podera ocorrer se os requisitos

Nota Nota X ~ i Nota
relativos ndo forem seguidos.

1.4 Diretrizes de Seguranca

< Somente eletricistas qualificados estdo autorizados a operar no inversor.

< Nao faga qualquer fiagdo ou inspegdo, ou troque qualquer componente
quando a fonte de alimentagao estiver ligada. Certifique-se de que todas as
entradas de alimentacdo estejam desconectadas antes de mexer em
qualquer fiagdo, ou antes, de fazer qualquer verificagdo e sempre espere

A por pelo menos o tempo designado no inversor ou até que a tensdo de
barramento DC esteja menor que 36V. Abaixo esta uma tabela do tempo de
espera:
Modelo de Inversor Tempo Minimo de Espera
380V 1.5kW-110kW 5 minutos
380V 132 kW-315kW 15 minutos
380V above 350 kW 25 minutos

< Nao repare o inversor de forma ndo autorizada ou com pegas nao
autorizadas, caso contrario fogo, choque elétrico ou outros danos poderao

ocorrer.

funcionamento. Nao toque para evitar queimadura.

< As pecas e componentes elétricos dentro do inversor sdo eletrostaticas.

fi < A base do dissipador de calor/radiador pode aquecer durante o

Tome medidas para evitar descarga eletrostatica durante a operagao.

1.4.1 Entrega e Instalagao

< Favor instalar o inversor sobre material isolante e mantenha o inversor
longe de materiais inflamaveis.

< Conecte as pegas opcionais de frenagem (resistores de travagem,
unidades de frenagem ou unidades de feedback) de acordo com o diagrama

A de fiagdo.

< Nao opere o inversor se houver qualquer dano ou perda de componentes
no inversor.

< Nao toque o inversor com itens molhados ou com o corpo molhado, caso
contrario choque elétrico podera ocorrer.

Nota:
< Selecione as ferramentas adequadas para movimentar e instalar o inversor a fim de assegurar
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PR RS

¢

o funcionamento normal e seguro do inversor e evitar lesdo fisica ou morte. Para a seguranga
fisica, o montador deve tomar algumas medidas de protecdo mecanicas usando sapatos e
uniformes de trabalho.

Cuide para evitar choque fisico ou vibragdes durante a entrega e instalagéo.

Nao carregue o inversor pela tampa, pois a tampa pode cair;

Faca a instalagdo longe das criancas e de areas publicas;

O inversor ndo atende os requisitos de protecdo de baixa tensdo em IEC61800-5-1 se o local
de instalagao for superior a 2000m em relagdo ao nivel do mar.

Favor usar o inversor nas condigdes adequadas (consulte o capitulo Ambiente de Instalagdo);
Cuide para que parafusos, cabos e outros itens condutores ndo caiam dentro do inversor;

A corrente de fuga do inversor pode estar acima de 3.5mA durante a operagdo. Faga o
aterramento com técnicas apropriadas e garanta que o resistor de aterramento seja menor que
10Q. A condutividade do condutor de aterramento PE é a mesma que o condutor de fase (com
a mesma area de segado transversal);

R, S e T séo os terminais de entrada da fonte de alimentagdo, enquanto que U, V e W sdo os
terminais do motor. Conecte os cabos de alimentagao de entrada e os cabos do motor usando

técnicas apropriadas, caso contrario podera ocorrer dano ao inversor.

1.4.2 Colocagao em Funcionamento e Operagao

< Desconecte todas as fontes de alimentagao ligadas ao inversor antes da
fiagdo terminal e aguarde por pelo menos o tempo designado depois de
desconectar a fonte de alimentagao.

< Alta tensdo pode estar presente dentro do inversor durante o
funcionamento. Nao efetue qualquer operagéo exceto para a configuragao

C} via teclado.
< O inversor pode comecgar a operar sozinho quando o P01.21 = 1. Nao fique

perto do inversor e do motor.

< O inversor nao pode ser usado como "dispositivo de parada de
emergéncia".

< O inversor ndao pode ser usado para parar o motor de repente. Um

dispositivo mecanico de travagem deve ser fornecido.

Nota:

Nao ligar/desligar a fonte de alimentagao de entrada do inversor com frequéncia.

Para inversores que permaneceram armazenados por um longo tempo, verifique e corrija a
capacitancia e tente opera-lo novamente antes de sua utilizagéo (ver Manuntegao e Diagnostico
de Falha do Hardware).

Cubra a placa dianteira antes de energizar, caso contrario, choque elétrico podera ocorrer.
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1.4.3 Manutengao e Substituicdo de Componentes

A\

¢

¢

Somente eletricistas qualificados estdo autorizados a realizar a
manutencgao, substituicdo de componentes do inversor.

Desconecte todas as fontes de alimentagao para o inversor antes da fiagao
terminal. Aguarde por pelo menos o tempo designado no inversor apos a
desconexao do inversor.

Tomar medidas para evitar que parafusos, cabos e outros equipamentos
caiam dentro do inversor durante a substituicdio de componentes e
manutengao.

Note:

< Favor selecionar o torque adequado para apertar os parafusos.

< Mantenha o inversor, pegas e componentes longe de materiais combustiveis durante a

manutengao e a substituicdo de componentes;

< N&o realize qualquer isolamento e teste de pressédo no inversor e ndo mega o circuito de

controle do inversor com megdémetro.

< Faca uma protecdo anti-eletrostacia de som no inversor e em seus componentes internos

durante a manutencéo e substituicdo de componentes.

1.4.4 O que fazer depois do Descarte

A

¢

Existem metais pesados no inversor. Faga o descarte correto, tratando-o

como efluente industrial.

10
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Partida Rapida
2

2.1 O que este capitulo contém

Este capitulo descreve principalmente as diretrizes basicas durante os procedimentos de instalagao
e a colocagdo em funcionamento do inversor, os quais vocé devera seguir ao instalar e colocar o seu

inversor em funcionamento.
2.2 Inspecgao ao desembalar o produto

Confira os passos abaixo ao receber os produtos:

1. Verifique se ndo ha danos e umidade na embalagem do produto. Se houver, entre em contato

com os agentes locais ou escritérios Motronics Automacéao;

2. Verifique as informagdes na etiqueta de identificagdo do produto, na parte externa da embalagem,

se estdo corretas. Se ndo for, entre em contato com as concessionarias locais ou com a Motronics;

3. Verifique que ndo ha sinais de agua na embalagem e se ndo ha sinais de danos ou violagédo ao
inversor. Se houver, entre em contato com as concessionarias locais ou com os escritérios

Motronics;

4. Verifique as informagdes na etiqueta de identificacdo, na parte externa da embalagem, para
certificar-se de que a placa de identificagdo € do tipo correto. Se nao for, entre em contato com as

concessionarias locais ou com os escritorios MOTRONICS;

5. Verifique para certificar-se de que os acessorios (incluindo o manual de instrugdes, o teclado de
controle e o cartdo de extensdo) dentro da unidade estdo completos. Se ndo estiverem, favor entrar

em contato com as concessionarias locais ou escritérios MOTRONICS.

2.3 Confirmagao de Aplicagao

Verifigue a maquina antes de comecar a usar o inversor:

1. Verifique o tipo de carga para certificar-se de que ndo havera nenhuma sobrecarga do inversor
durante a operagao. Verifique também se a unidade nao necessita de uma maior poténcia.

2. Certifique-se de que a corrente real do motor € menor do que a corrente nominal do inversor.

3. Verifique se a precisdo do controle de carga € a mesma que a do inversor.

4. Verifique se a tensdo de entrada corresponde a tensdo nominal do inversor.

2.4 Ambiente

Confira os pontos abaixo antes da instalagdo e uso do inversor:

1. Certifique-se de que a temperatura ambiente do inversor esteja abaixo de 40 °C. Se exceder,
rebaixar 1% para cada 1°C adicional. Além disso, o inversor ndo pode ser usado se a temperatura

ambiente for superior a 50 °C.

Nota: para o inversor de gabinete, a temperatura ambiente significa a temperatura do ar dentro do
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gabinete.

2. Certifique-se de que a temperatura ambiente do inversor em uso real esteja acima de - 10 °C. Se
nao estiver, adicione aquecimento;

Nota: Para inversor de gabinete, a temperatura ambiente significa a temperatura do ar dentro do
gabinete.

3. Certifique-se de que a altitude do local em uso real seja inferior a 1000m. Se exceder, rebaixe 1%
para cada 100m adicionais.

4. Certifique-se de que a umidade do local de uso real esteja abaixo de 90%, pois a condensagao
néo é permitida. Se ndo estiver, adicione uma protecéo adicional;

2.5 Confirmagao de Instalagao

Verifiqgue os pontos abaixo depois da instalagéo:

1. Verificar se os cabos de entrada e de saida atendem a necessidade de carga real.

2. Verifique se os acessorios do inversor estdo corretos e adequadamente instalados. Os cabos de
instalagdo devem atender as necessidades de todos os componentes (incluindo reatores, filtros de
entrada, reatores de saida, filtros de saida, reatores DC, unidades de travagem e resistores de
frenagem).

3. Verifique se o inversor esta instalado em materiais ndo inflamaveis e se os acessorios calorificos
(reatores e resistores de frenagem) estéo longe de materiais inflamaveis.

4. Verifique se todos os cabos de alimentacdo e cabos de controle estdo separados e em
conformidade com a exigéncia da EMC.

5. Certifique-se de que todos os sistemas de aterramento estdo devidamente ligados ao aterramento
de acordo com os requisitos do inversor.

6. Verifique se o vao livre durante a instalagéo é suficiente, de acordo com as instrugdes contidas
no manual do usuario.

7. Verifique se a instalagéo esta de acordo com as instrugdes do manual do usuario. A unidade deve
ser instalada na posigéao vertical.

8. Verifique se os terminais de ligagdo externa estdo firmemente apertados e se o torque esta
apropriado.

9. Verifique se ndo ha parafusos, cabos e outros itens condutores soltos no inversor. Se houver,
retire-os.

2.6 Comissionamento Basico

Conclua os itens abaixo de comissionamento do inversor em funcionamento antes de sua utilizagéo
efetiva:

1. Selecione o tipo do motor, ajuste os parametros corretos do motor e selecione o modo de controle
do inversor, de acordo com os parametros reais do motor;

2. Auto-ajuste. Se possivel, desconecte a carga do motor para iniciar o auto-ajuste dinamico, caso
contrario o auto-ajuste estatico esta disponivel.
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3. Ajuste o tempo Aceleragao/Desaceleracéo, de acordo com o real funcionamento da carga.

4. Inicie o dispositivo através de jogging e verifique se a direcdo de rotagdo estd conforme
necessario. Se nao estiver, mude a diregdo de rotagao, alterando a fiagdo do motor.

5. Defina todos os parametros de controle antes de operar o inversor.
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Visao Geral do Produto 3

3.1 O que este capitulo contém

O capitulo descreve brevemente o principio de operagéo, as caracteristicas do produto, o layout, a

placa de identificagdo e as informagdes do tipo de inversor.
3.2 Principios Basicos

Os inversores da série MotionDrive200A s&o dispositivos montaveis em parede, chdo e flange para o

controle de motores assincronos de inducédo CA;

O diagrama abaixo mostra o diagrama do circuito principal do inversor. O retificador converte a tensao
trifasica de CA para DC. O banco do capacitor do circuito intermediario estabiliza a tensdo DC. O
conversor transforma a tensédo DC de volta para CA para o motor de CA. A tubulagao de freio conecta
o resistor de frenagem externo ao circuito DC intermediario para consumir a energia que volta quando

a tensao no circuito excede o seu limite maximo.

PB
@] \

T 4%}4@4@
R u
s v
T )

£ % % 4 45}45}
PE PE

1 +

R U
s v
T w
A X 2 - qﬁ}qﬁ}
PE PE
= =) L

Diagrama 3-2 O diagram principal docircuito (237kW)
Nota:

1.0 inversor acima de 37kW (incluindo 37kW) suporta o reator externo de DC, o qual é uma parte

opcional. Antes de ligar, é necessario remover a linha de cobre entre P1 and(+).

2. Os inversores (<30kW) tem unidades de frenagem padréo incorporadas e o resistor de frenagem

é opcional.
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3. Os inversores (237kW) podem ser instalados com unidades de frenagem opcionais e a unidade de

travagem e resistor sdo opcionais.

3.3 Especificagdo do Produto

Fungéo Especificagao
AC 3PH 220V(-15%)~240V(+10%)
Tensé&o de entrada (V) | AC 3PH 380V(-15%)~440V(+10%)
AC 3PH 520V(-15%)~690V(+10%)
Entrada Corrente de entrada i
Ver valor nominal
(A)
Frequéncia de 50Hz or 60Hz
entrada (Hz) Faixa permitida: 47~63Hz
Tensao de saida (V) O~tensao de entrada
Corrente de saida (A) | Ver valor nominal
Poténcia de saida i
Output Ver valor nominal
(kW)
Frequéncia de saida
0~400Hz
(Hz)
Modo de controle SVPWM, SVC
Tipo de motor Motor asincrono
Taxa de velocidade Motor asincrono 1:100 (SVC)
Precisado de controle X
) +0.2% (controle vetorial sem sensor)
de velocidade
Flutuagao de X
L : + 0.3%(controle vetorial sem sensor)
Caracteristicas velocidade
técnicas de Resposta de torque <20ms(controle vetorial sem sensor)
controle Precis&o de controle .
10%(controle vetorial sem sensor)
de torque
Torque de partida Motor asincrono: 0.5Hz/150% (SVC)
Tipo G:
Capacidade de 150% de corrente nominal: 1 minuto
Sobrecarga 180% de corrente nominal: 10 segundos
200% de corrente nominal: 1 segundo
Ajuste digital, ajuste analdgico, ajuste de frequéncia
de pulsos, ajuste de operagéo de velocidade de multi-
Aiuste de f . passo, ajuste PLC simples, ajuste PID, ajuste de
uste de frequéncia
! 9 comunicagdo MODBUS. .
Troca entre a combinag&o do conjunto e o canal de
Operagéo ajuste.
. ~ Manter uma tenséo estavel automaticamente quando
Ajuste de auto-tensao . . ~ .
a faixa de alimentagéo varia.
Fornece mais do que 30 fungdes de protecdo de
Protecao de Falhas falha: sobrecorrente, sobretensao, subtenséo,
superaquecimento, perda de fase e sobrecarga, etc..
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Fungao

Especificagao

Rastreamento de
velocidade

Reinicie o motor de rotagdo suavemente
Nota: Esta fungdo esta disponivel para os inversores
de 4kW e acima de 4kW.

Resolugéo do terminal

de entrada

L. <20mV
de entrada analogica
Resolugéo do
interruptor do terminal | <2ms

Entrada Analdgica

1 canal ( Al2) 0~10V/0~20mA e 1 canal (Al3) -10~10V

Saida analdgica

2 canais (AO1, AO2) 0~10V /0~20mA

8 canais. Entrada comum. Frequéncia maxima: 1kHz,

Interface . impedancia interna: 3.3kQ;
o Entrada Digital X .
Periférica 1 canal. Entrada de alta velocidade. Frequéncia
maxima: 50kHz
1 canal. Saida de pulso de alta-velocidade. Fregéncia
Saida Digital maxima: 50kHz;
1 canal Y - Saida de coletor aberto para o terminal
2 canais programaveis de saida de relé.
Saida de Relé RO1A NO, RO1B NC, RO1C terminal comum
aida de Relé
RO2A NO, RO2B NC, RO2C terminal comum
Capacidade do contator: 3A/AC250V,1A/DC30V
Método demontagem De parede, flange e montavel no piso.
Temperatura do . . . .
i ~ -10~50°C, rebaixar acima de 40°C
ambiente de operacgéo
Protegao de Ingresso | 1P20
Refrigeragao Resfriamento por ar
Unidade de frenagem embutida para inversores
Outros

Unidade de Frenagem

abaixo de 30kW (incluindo 30kW)
Unidade de frenagem externa para outros

Filtro EMC

Filtro C3 embutido: cumpre a exigéncia de grau da
IEC61800-3 C3

Filtro opcional externo:cumpre a exigéncia de grau da
IEC61800-3 C2
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3.4 Placa de Identificagcao

F- "9 DK
MOTROMNICS. CE s o
Model:MD200A-037G/045P-4 1P20

Power(Output):37kW/45kW
Input:AC 3PH 380V(-15%)-440V(+10%) 80A/94A 47Hz-63Hz
Output:AC 3PH 0V-Uinput 75A/92A 0Hz-400Hz

SIN:

Fig 3-3 Placa de Identificacdo

Nota: Este € um exemplo da placa de identificacdo para produtos padrdo, e CE\TUW\IP20 sera
marcado de acordo com a situagéo real.

3.5 Chave de Designagao do Tipo

A designagao do tipo contém informagdes sobre o inversor. O usuario pode encontrar a designagéo
do tipo na etiqueta de designagéo do tipo presa ao inversor, ou na placa de identificagdo.

MD200A-011G/015P-4
A EE EEE

Fig 3-4 Tipo do Produto

Chave Instrucoes
A MD200A : abreviagao de MotionDrive200A
B.D Cadigo de 3 digitos: Poténcia de rendimento. “R” significa o ponto
decimal; "011”:11kW; “015":15kW
CE C | G:Carga de torque constante
' E | P:Carga de torque variavel
Grau de tensao de entrada:
F 2: AC 3PH 220V(-15%)~240V(+10%)

4: AC 3PH 380V/(-15%)~ 440V(+10%)
6: AC 3PH 520V(-15%)~690V(+10%)

3.6 Especificagoes Nominais

Modelos 380~440V:

Torque Constante Torque Variavel
Corrente
Modelo Poténcia de Corrente | Poténcia | Corrente | Corrente
de Saida Entrada de Saida | de Saida |de Entrada| de Saida
(kW) (A) (kW) (A) (A)
(A)
MD200A-0R7G-4 0.75 3.4 2.5 / / /
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Torque Constante Torque Variavel
.. |Corrente P
Modelo Poténcia de Corrente | Poténcia | Corrente | Corrente
de Saida de Saida | de Saida |de Entrada| de Saida
Entrada
(kW) (A) (kW) (A) (A)
(A)
MD200A -1R5G-4 1.5 5.0 3.7 / / /
MD200A -2R2G-4 2.2 5.8 5 / / /
MD200A -004G/5R5P-4 4 13.5 9.5 5.5 19.5 14
MD200A-5R5G/7R5P-4 5.5 19.5 14 7.5 25 18.5
MD200A -7R5G/011P-4 7.5 25 18.5 11 32 25
MD200A -011G/015P-4 11 32 25 15 40 32
MD200A -015G/018P-4 15 40 32 18.5 47 38
MD200A -018G/022P-4 18.5 47 38 22 56 45
MD200A -022G/030P-4 22 56 45 30 70 60
MD200A -030G/037P-4 30 70 60 37 80 75
MD200A -037G/045P-4 37 80 75 45 94 92
MD200A -045G/055P-4 45 94 92 55 128 115
MD200A -055G/075P-4 55 128 115 75 160 150
MD200A -075G/090P-4 75 160 150 90 190 180
MD200A -090G/110P-4 90 190 180 110 225 215
MD200A -110G/132P-4 110 225 215 132 265 260
MD200A -132G/160P-4 132 265 260 160 310 305
MD200A -160G/185P-4 160 310 305 185 345 340
MD200A -185G/200P-4 185 345 340 200 385 380
MD200A -200G/220P-4 200 385 380 220 430 425
MD200A -220G/250P-4 220 430 425 250 485 480
MD200A -250G/280P-4 250 485 480 280 545 530
MD200A -280G/315P-4 280 545 530 315 610 600
MD200A -315G/350P-4 315 610 600 350 625 650
MD200A -350G/400P-4 350 625 650 400 715 720
MD200A -400G-4 400 715 720 / / /
MD200A -500G-4 500 890 860 / / /

Nota:

1. A corrente de entrada de inversores 1,5 ~ 315kW é medida quando a tens&o de entrada é 380V e
sem reator DC e reator de entrada/saida.

2. A corrente de entrada de inversores 350 ~ 500kW é medida quando a tenséo de entrada é 380V e
o circuito estd com um reator de entrada.

3. A corrente de saida nominal é definida como a corrente de saida quando a tensdo de saida é de
380V.

4. Na faixa de tensdo permitida, a poténcia de saida e a corrente ndo podem exceder a poténcia
nominal de saida e a corrente em qualquer situagao.
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Modelos 220~240V:

Torque Constante Torque Variavel
Modelo Poténcia Co::nte Corrente | Poténcia | Corrente | Corrente
de Saida Entrada de Saida | de Saida |de Entrada| de Saida
(kW) (A) (kW) (A) (A)
(A)

MD200A-0R7G-2 0.75 5 4.5 / / /
MD200A-1R5G-2 1.5 7.7 7 / / /
MD200A-2R2G-2 2.2 1 10 / / /
MD200A-004G-2 4 17 16 / / /
MD200A-5R5G-2 55 21 20 / / /
MD200A-7R5G-2 75 31 30 / / /
MD200A-011G-2 11 43 42 / / /
MD200A-015G-2 15 56 55 / / /
MD200A-018G-2 18.5 71 70 / / /
MD200A-022G-2 22 81 80 / / /
MD200A-030G-2 30 12 110 / / /
MD200A-037G-2 37 132 130 / / /
MD200A-045G-2 45 163 160 / / /
MD200A-055G-2 55 200 200 / / /

Nota:

1. A corrente de entrada, dos inversores 0.75~55kWV, é detectada quando a tenséo de entrada é 220V

e ndo ha nem reatores DC nem reatores de entrada/saida.
2. A corrente nominal de saida é definida quando a tensdo de saida é 220V.

3. A corrente de saida ndo pode exceeder a corrente de saida nominal e a poténcia de saida ndo

pode exceeder a potécia nominal de saida na faixa de tenséo.
3.7 Diagrama da Estrutura

Abaixo esta a figura do layout do inversor (tome o inversor de 30kW como exemplo).
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Fig 3-5 Diagrama da Estrutura do Produto

No. de
L. Nome llustragao
Série
1 Entrada do teclado Ligue/ conecte o teclado
2 Tampa superior Protege as partes internas e os componentes
Ver Procedimento de Operagado do Teclado para
3 Teclado .
informagdes detalhadas.
4 Ventilador de Ver Manuntegédo e Diagnéstico de Falhas do Hardware
Resfriamento para informagdes detalhadas.
Entrada dos Fios Conecte a placa de controle e a placa de unidade.
Placa de Identificagao Ver Visao Geral do Produto para maiores informagdes.
Parte opcional. A tampa lateral aumentara o grau de
protecao do inversor. A temperatura interna do inversor
7 Tampa Lateral | | i . .
aumentara, também, portanto é necessario rebaixar o
inversor ao mesmo tempo.
8 Terminais de Controle Ver Instalagao Elétrica para informacdes detalhadas.
Principais Terminais de B L. . B
9 o Ver Instalagao Elétrica para informagées detalhadas
Circuito
Entrada do cabo do o L
10 . L Coloque o cabo do circuito principal
circuito principal
11 Luz de POTENCIA Indicador de Poténcia
Placa de Identificacdo L . ~
12 . Ver Visao Geral do Produto para informacdes detalhadas.
Simples
13 Tampa Inferior Protege as partes internas e os componentes.
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Diretrizes de Instalacao
4

4.1 O que este capitulo contém

O capitulo descreve a instalagdo mecéanica e a instalacéo elétrica.

< Somente eletricistas qualificados estdo autorizados a realizar o que esta descrito
neste capitulo. Favor operar conforme as instrugbes nas Precaugdes de
Seguranga. Ignorar estas recomendagdes pode causar ferimentos ou morte, ou
danos aos dispositivos.
< Certifique-se de desligar a alimentacdo de energia do inversor durante a
operagao. Aguarde por pelo menos o tempo designado até que o indicador de
A FORGCA esteja desligado depois da desconexdo, se a alimentagdo de energia
estiver ligada. E recomendavel usar o multimetro para monitorar que a tensdo
de barramento DC da unidade esteja abaixo de 36V;
< A instalagédo e o projeto do inversor devem seguir as leis e regulamentagées
locais do local de instalagdo. Se a instalagdo violar esta exigéncia, nossa
empresa estara isenta de qualquer responsabilidade. Além disso, se os usuarios

nao seguirem a sugestéo, danos, além da perda da garantia, poder&o ocorrer.

4.2 Instalagdo Mecanica

4.2.1 Ambiente de Instalagcado

O ambiente de instalagéo é importante para o desempenho completo e de longo prazo das fungdes
do inversor. Verifique o ambiente de instalagdo conforme segue:

Ambiente Condigoes

Local de Instalagéo Interno

-10~+50°C

Se a temperatura ambiente do inversor for superior 40°C, rebaixe 1%
cada 1°C adicional;

Nao é recomendavel usar o inversor se a temperatura ambiente for
superior a 50°C;

A fim de melhorar a confiabilidade do dispositivo, ndo use o inversor se a
Temperatura . .
. temperatura ambiente variar frequentemente;
Ambiente . . . . » .
Providencie um ventilador de resfriamento ou um ar condicionado a fim
de controlar a temperatura ambiente interna abaixo do necessario se o
inversor for usado em um espego fechado tal como uma cabine de
controle;

Quando a temperatura for muito baixa, se o inversor precisar ser

reiniciado depois de um longo tempo parado, é necessario providenciar
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Ambiente Condigoes

aquecimento externo a fim de aumentar a temperatura interna, caso
contrario danos ao dispositivo poderado ocorrer.

RH<90%
Condensagado nado é permitida.

Humidade
A umidade relativa maxima deve ser igual a ou menor que 60% em ar
COrrosivo.
Temperatura de
-30~+60°C

Armazenagem

O local de instalagao do inversor deve:

Estar longe de fonte de radiagéo eletromagnética;

Estar afastado de ar contaminado, tal como gas corrosivo, névoa de 6leo
L . . e gas inflamavel;

Condigdes Ambientais . . i L.
. Assegure-se de que objetos estranhos, tais como p6 de metal, pd, dleo,
para Operagéo i ~ . . .
agua ndo possam entrar no inversor (ndo instale o inversor sobre
materiais inflamaveis como madeira);

Mantenha o inversor longe de luz solar direta, névoa de 6leo, vapor e

ambiente vibratorio.

Abaixo de 1000m

Altitude Se o nivel do mar for acima de 1000m, diminua 1% para cada 100 m
adicionais.
Vibrag&o < 5.8m/s?(0.6g)

L . O inversor deve ser instalado em posigéo vertical para assegurar efeito
Diregéo da Instalagao

suficiente de resfriamento.

Nota:

° Os inversores da série MotionDrive200A devem ser instalados em um ambiente limpo e

ventilado, de acordo com a classificagédo para lugares fechados.

° O ar de resfriamento deve ser limpo, livre de materiais corrosivos e de p6é condutor.

4.2.2 Diregao de Instalagao

O inversor pode ser instalado na parede ou em um armario.

O inversor deve ser instalado em posicéo vertical. Verifique o local de instalagdo de acordo com os
requisitos abaixo. Ver o capitulo Desenhos Dimensionais no anexo para detais de estrutura.
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a Vertical b Alinic installation c Transverse
installation installation

Fig 4-1 Direcéo de Instalagdo do Inversor
4.2.3 Forma de Instalagao

O inversor pode ser instalado de duas formas diferentes, dependendo do tamanho da estrutura:
a) Montado na parede (para inversor <315kW)

b) Montagem com flange (para inversor <200kW). Alguns necessitam de placa de instalagdo

opcional do flange.

¢) Montado no piso (220kW<the inverter<500kW). Alguns necessitam de base opcional.

1
)

M
]

Wall mounting Flange mounting

Fig 4-2 Forma de Instalagéo

(1) Marcar a localizagao do furo. A localizagao dos furos estéd mostrada nos desenhos dimensionais

(no apéndice).

(2) Fixe os parafusos ou porcas nos locais marcados.
(3) Posicione a unidade na parede.

(4) Aperte os parafusos na parede, de forma segura.
Nota:

1. Um suporte de instalagéo do flange é necessario na instalagédo do flange de inversores 1.5 ~
30kW. A instalagao do flange em inversores de 37 ~ 200kW n&o necessita do suporte de instalagéo.

2. Inversores 220 ~ 315kW precisam de base opcional quando instalados no piso.
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4.2.4 Instalagdes Multiplas

Instalagao Paralela

A PWarm air__3C
O 1 s o T | S — S Fry
0
03555509
'A = = A Coolair 1C

Fig 4-3 Instalagéo Paralela
Nota:
° Antes de instalar inversores de tamanhos diferentes, favor alinhar sua posigdo superior para
tornar uma eventual manutengdo, mais tarde, mais facil.
° O espago minimo de B, D e C € 100mm.

4.2.5 Instalagao Vertical

. Cool Windscreen
Warm
air

Warm
air

Fig 4-4 Instalagao Vertical

Nota: Para-brisas devem ser adicionados na instalagao vertical para evitar impacto mutuo e
arrefecimento insuficiente.
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4.2.6 Instalacéo Inclinada

¢

Cool air

Fig 4-5 Instalagéo Inclinada

Nota: Faca a separacédo dos canais de vento de entrada e de saida em instala¢des inclinadas para
evitar impacto mutuo.

4.3 Fiagao Padrao
4.3.1 Diagrama de Fiacao do Circuito Principal

Braking resistor
L») PB (-)

3PH power 9 Input -0 R
Lreactor) s 015G/018P and lower
= input 19
50/60Hz

O filter b T
Fuse

Fig 4-6 Diagrama de Fiag&o do Circuito Principal para 15kW e menores
Braking resistor
+ PB (-
i __[ ) PR

A2 4

3PH power 3¢ Input -0 R
oAy s 018GI022P~030G/037P
50/60Hz nput

—o filter } 5T
Fuse

For 1PH 220V: optional

Fig 4-7 Diagrama de Fiagao do Circuito Principal para 18kW ~ 30kW
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Braking unit

Braking
resistor

Al é
For 1PH 220V: optional r

10 Output? .:
Jreactor] i}
Output
o filter .W

Fig 4-8 Diagrama de Fiagdo do Circuito Principal para 37kW e maiores

037G/045P

Nota:

® O fusivel, o reator de DC, a unidade de frenagem, o resistor de frenagem, o reator de entrada, o
filtro de entrada, o reator de saida, e o filtro de saida sdo pegas opcionais. Ver Pegas Periféricas

Opcionais para informagdes detalhadas.
® A1 e A2 s3o pegas opcionais.

® P1 e (+) vem com curto-circuito de fabrica. Se vocé precisar conectar ao reator DC, favor remover

a etiqueta de contato entre P1 e (+).

® Antes de conectar o cabo do resistor de frenagem, remova a etiqueta amarela de PB, (+), e (-)
do bloco de terminais. Se ndo assim o fizer, ma conexao podera ocorrer.

4.3.2. Figura dos Terminais do Circuito Principal

P

—
epelof r][s]v]v]v]w

Fig 4-9 0.75~5.5 kW terminais do circuito principal

()]s

afr[s[r]u]v]w]

Fig 4-10 7.5~15kW terminais do circuito principal

Fig 4-11 18.5kW terminais do circuito principal
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[RISITI@IPBIEIUVIW)
gg

Fig 4-12 22~30kW terminais do circuito principal

B
- I -

RISIT Ipil(sy|(s) LU LY [W
[ rower | [ motor ]

® @
6 o

Fig 4-13 37~55 kW terminais do circuito principal

Jeleleldl ¢i g
B LS LT I%rrer | ¢

0

.@@. alelal-
e e )

Fig 4-14 75~110kW terminais do circuito principal

m-l--'-- -n

Fig 4-15 132~200kW terminais do circuito principal
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B

T = i [ 5]

Fig 4-16 220~315kW terminais do circuito principal

..
20

ST Tl el
P1 (+) {-)

® R 5 T ©
6/ 1000 loco oo (0]

00 00 00

Fig 4-17 350~500kW terminais do circuito principal

Nome do Terminal

Terminal Funcéo
<30kW | 237kW
Terminais de CA trifasicos que séo
R,S, T Alimentagéo do circuito principal geralmente ligados com a fonte de
alimentagao.

Terminais de CA trifasicos que séo

U, Vv,w Saida do inversor .
geralmente ligados com o motor.

Este terminal nio
P1 . & DC reator terminal 1
existe

Resistor de f Terminal 2 do reator d tor DC
esistor de frenagem .
9 de DC e terminal 1 da o reator

unidade de frenagem

da unidade de frenagem.

Unidade de fi
nidage ce frenagem PB e (+) sdo conectados com os

terminal 2

) /

- - terminais do resistor de frenagem.
Resistor de frenagem| Este terminal nao

PB . )
— Terminal 2 existe

PE 380V: resistor de aterramento € menor que |Terminais de aterramento protetores.
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i Nome do Terminal "
Terminal Funcéo
<30kW 237kW

PE como configuragdo padréo. Estes
terminais devem ser aterrados com
técnicas apropriadas.

Partes opcionais (Fonte de alimentagdo

AleA2 Terminal de alimentag&o d trol
e erminal de alimentag&o de controle de controle extermno 220V)

Nota:

° Nao use um cabo de motor assimetricamente construido. Se houver um condutor de
aterramento simetricamente construido no cabo do motor além da blindagem condutora,
conecte o condutor de aterramento ao terminal de aterramento nas extremidades do inversor e

do motor.

° O resistor de frenagem, unidade de frenagem e reator DC sdo pegas opcionais.

[ ) Passe o cabo do motor, o cabo de alimentagédo de entrada e os cabos de controle
separadamente.
° Se o terminal ndo apareceu, a maquina nao fornece o terminal como terminal externo.

4.3.3 Fiagao dos Terminais no Circuito Principal

1. Fixe o condutor de aterramento do cabo de alimentagdo com o terminal de aterramento do
inversor (PE) pela técnica de aterramento de 360 graus. Conecte os condutores fase aos terminais
R, S e T e aperte;

2. Tire o cabo do motor e conecte a blindagem ao terminal de aterramento do inversor pela técnica
de aterramento de 360 graus. Conecte os condutores de fase aos terminais U, V e W dos terminais

e aperte.

3. Conecte o resistor de frenagem opcional com um cabo blindado para a posi¢édo designada pelos

mesmos procedimentos das etapas anteriores;

4. Prenda os cabos na parte externa do inversor, mecanicamente.

e

NG
O parafuso ndo O parafuso
esta fixado esta fixado

Fig 4-18 Instalacéo correta do parafuso
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4.3.4 Diagrama de Fiacao do Cirtcuito de Controle

Multi-function input terminal 1 s1
3 Aol AO
s2
Multi-functiop input terminal 2
" Bput toen v ' ono 0-10V/0-20mA
Multi-functiog input terminal 3 d |
32 T
Multi-function input terminal 4 s4 Aoz Ao
v ' 0-10V/0-20mA
Multi-function input terminal 5 | ss oy
Multi-functioy input terminal 6 s6 il
Multi-function input terminal 7 s7 B0 'R lomg | Open cotlector ouput
Multi-function input terminal 8 S8 1 J
High-speed pulse input collection HOI - r HDO
t . ik High-speed pulse input collection
Electrode opgn input seloction oM "5 lome | and electrode open input selection
F W
[ 485+
“24v 135
PE . 405
+10V Power supply ROTA
Rots s
PR A2 G 4 ROIC
v i
- A3 RO2A,
| ko soml
10V (external PE Rox/|

Fig 4-19 Diagrama de Fiag&o do Circuito de Controle

4.3.5 Terminais do Circuito de Controle

J5

A A A GG ‘V‘O
| | N | o | o | o | S | e | e
VW@ N

el e S N e N G S e

st [s2] 3 [sa [noi[  Jae[ afeiov]
[rota]rot[ro1c| [ 55 [se[ s7 [ s8 [Hoofenclaoi] aczleno]
|ROZA|ROZB|R02C‘ |024V|P\N|COM|COM|CMEI Y1 ‘4650‘485~| PE ‘

Fig 4-20 0.75~15kW Terminais do Circuito de Controle

AO1 AO2 Reserve Al2

: v

&
[ElElElEEEEEEE
e EEE

[ st [s2] s3 [ s4 [noi[woo| [a]am[+10v]

‘RO‘A‘RO|B|RO1C| | S5 [SS s7 | s8 ‘COM|YI |GND|AO|‘A02‘GND|
|R02A|R02B|RO2C| ‘*24V|PW|COM‘ PE |COM‘CMEFND|485¢|485-‘ PE|

Fig 4-21 18.5~500kW Terminais do Circuito de Controle

Nota: O terminal de reposigao esta reservado e ndo deve ser usado.
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Nome do s
Terminal Descricao
+10V Fonte local de alimentagéo +10V
Al2 1. Faixa de entrada: Al2 tensdo e corrente podem ser escolhidas: 0~10V/0~20mA;
Al2 pode ser trocado por J4; Al3:-10V~+10V
2. Impedancia de entrada: entrada de tensdo: 20kQ; entrada de corrente: 500Q
Al3 3. Resolugéo: a minima é 5mV quando 10V corresponde a 50Hz
4. Desvio +1%, 25°C
GND +10V eferéncia potencial zero
AO1 1. Faixa de saida: 0~10V or 0~20mA; AO1 pode ser trocado por J1; AO2 pode ser
trocado por J2
AO2 )
2. Desvio +1%,25°C
RO1A
ROIB RO1 Saida relé, RO1A NO, RO1B NC, RO1C terminal comum.
Capacidade do contator: 3A/AC250V,1A/DC30V
RO1C
RO2A
ROZB RO2 saida relé, RO2A NO, RO2B NC, RO2C terminal comum.
Capacidade do contator: 3A/AC250V,1A/DC30V
RO2C
PE Terminal de aterramento.
Fornece a alimentagdo de tensédo de trabalho da chave de entrada, de fora para
PW dentro.
Faixa de tensao: 12~24V
24V O inversor fornece poténcia para um valor maximo de corrente igual a 200mA
COM +24V terminal comum
S1 Chave de entrada 1 1. Impedancia interna 3.3kQ
S2 Chave de entrada 2 2. 12~30V — entrada de tens&o disponivel
S3 Chave de entrada 3 3.Terminal é o terminal de entrada de duplo sentido
S4 Chave de entrada 4 suportando NPN e PNP.
S5 Chave de entrada 5 4. Max input frequency: 1kHz.
S6 Chave de entrada 6 5.Todos séo terminais de entrada digitais programaveis. O
S7 Chave de entrada 7 usuario pode definir a fungédo do terminal através dos
S8 Chave de entrada 8 codigos de fungéo.
Exceto pelo S1 ~ S8, este terminal pode ser usado como canal de entrada de alta
HDI frequéncia.
Frequéncia maxima de entrada: 50 kHz
HDO 1. Switch input:200mA/30V
2. Faixa de frequéncia de saida: 0~50kHz
COM +24V terminal comum
CME Terminal comum de HDO e Y1, curto-circuitado com COM na fabrica.
Y1 1.Capacidade da chave:200mA/30V
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2.Faixa de frequéncia de saida:0~1kHz

485+ 485 interface de Comunicagao e 485 interface de sinal diferencial.

485 Por ser uma interface de Comunicagao padrao 485, favor usar cabo de par trangado

ou cabo com metalizado (blindado).

4.3.6 Figura de conexdo de sinal de Entrada/Saida

Favor usar a etiqueta de contato no formado U para ajudar o modo NPN ou modo PNP e a fonte de

alimentagdo interna ou externa. A configuragdo padrdo é o modo interno NPN.

Fig 4-22 Alga de contato em formatoo U

Se o sinal for do transistor NPN, favor definir a alga de contato de formato U entre +24V e PW,

conforme abaixo, de acordo com a alimentacéo de forga usada.

Internal power supply (NPN mode) Extemal power supply (NPN mode)

Fig 4-23 Modos NPN

Se o sinal for do transistor PNP, favor definir a alga de Contato de formato U conforme abaixo, de

acordo com a alimentagado de forga usada.

[B] [B]

Internal power supply (PNP mode) External power supply (PNP mode )

Fig 4-24 Modos PNP
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4.4 Protecéao de Layout

4.4.1 Protege o cabo de alimentagao do inversor e o inversor de situagées de curto-circuito.

Protege o cabo de alimentagéo e o inversor de situagdes de curto-circuito e contra sobrecarga térmica.

Faca a protecédo de acordo com as diretrizes abaixo.

The inverter

Fig 4-25 Configuragao do Fusivel

Nota: Selecione o fusivel como indicado no manual. O fusivel ira proteger o cabo de alimentagéo de
danos em situagdes de curto-circuito. Protegera os dispositivos circundantes quando a parte interna
do inversor esta em curto circuitado.

4.4.2 Protegendo o motor e o cabo do motor de situagoes de curto-circuito.

O inversor protege o motor e o cabo do motor em uma situagéo de curto-circuito quando o cabo do
motor €& dimensionado de acordo com a corrente nominal do inversor. Ndo é necessario outro

dispositivo de protegéo adicional.

< Se o inversor for conectado a varios motores, uma chave de
CE sobrecarga térmica separada ou um disjuntor deve ser usado para
proteger cada cabo e o motor. Estes dispositivos podem exigir um

fusivel separado para cortar a corrente de curto-circuito.

4.4.3 Protegendo o motor contra sobrecarga térmica

De acordo com os regulamentos, o motor deve ser protegido contra sobrecarga térmica e a corrente
deve ser desligada quando uma sobrecarga for detectada. O inversor inclui uma fungéo de protegédo
térmica do motor que protege o motor e fecha a saida para desligar a corrente, quando necessario.

4.4.4 Implementando uma ligagao de bypass

Se necessario definir a frequéncia de alimentacéo e os circuitos de conversao de frequéncia variavel
para garantir o trabalho continuo normal do inversor se falhas ocorrerem em algumas situagdes

significativas.

Em algumas situagdes especiais, por exemplo, se for usado somente em partida suave, o inversor
pode ser convertido em para frequéncia de poténcia de operacéo logo apos a sua partida e alguns
bypasses correspondentes devem ser adicionados.
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: < Nunca conecte a fonte de alimentagdo aos terminais U, V e W de

saida do inversor. A tensdo de linha de alimentagdo aplicada a

saida pode resultar em dano permanente ao inversor.

Se a mudanga de rotagéo for frequente, use chaves ou contatores conectados mecanicamente para
garantir que os terminais do motor ndo estejam conectados a linha de alimentagdo de CA e aos

terminais de saida do inversor, simultaneamente
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Procedimento de Operacao do Teclado 5

5.1 O que este capitulo contém

® Botdes, luzes indicadoras e tela, bem como métodos para inspecionar, modificar e ajustar
codigos de fungdo pelo teclado.

® Partida.
5.2 Teclado

O teclado é usado para controlar os inversores da série MotionDrive200A, para ler o estado dos dados
e ajustar parametros.

Fig 5-1 Teclado

Nota:

® Teclado de 0.75 ~15kW, conforme mostrado na Fig. 5-1 A, e o teclado 18,5 ~ 500kW, conforme
mostrado na Fig. 5-1 B;

® Os inversores de 0.75~30kW suportam teclado opcional de LED e todos inversores suportam
teclado opcional de LCD. O teclado de LDC suporta varios idiomas, cépia de parametros, tela de
alta definicdo e sua dimensao de instalagdo é compativel com o LED.

® Use parafuso ou suporte de instalagdo para fixar o teclado externo. Se for preciso usar o tacado
longe do inversor, basta usar cabo RJ45 para a comunicagdo. Os inversores de 0.75 ~ 30kW tém
o suporte opcional, enquanto que os inversores de 37~500kW tém o suporte como padréo.

No. Nome Descricao

O LED desligado significa que o inversor esta no
estado parado; O LED piscando significa que o
Estado inversor estd no estado de parametriagdo de
1 RUN/TUNE
LED autotune

(auto-sintonizagao); O LED ligado significa que o

iversor esta no estado de operagéo.
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No. Nome Descricao
FED/REV LED
O LED desligado significa que o inversor esta
FWD/REV no estado de rotagdo para frente; O LED
ligado significa que o inversor esta no estado
de rotagao reversa.
LED para operagao do teclado, operagao e
controle dos terminais de comunicagédo
remota.
O LED desligado significa que o inversor esta
LOCAL/REMOT no estado de operacéo do teclado. Os leds
piscando significa que o inversor estd no
estado de operagdo dos terminais. O LED
ligado signfica que o inversor esta no estado
de controle de comunicagao remota.
LED para falhas.
LED ligado quando o inversor esta no estado
TRIP de falhas. LED deslgiado em estado normal.
LED piscando significa que o inversor esta no
estado pré-alarme.
Significa qual unidade esta sendo mostrada
o_— Hz Unidade de frequéncia
Unidade de velocidade de
Unidade - RPM .
2 rotacao
LED C A Unidade de corrente
% Percentagem
(@ - \Y Unidade de tens&o
Zona . . - . . .-
5-figure LED display - Mostra varios dados de monitoramento no display e codigos
ue
3 9 de alarme tais como frequéncia e frequéncia de saida.
mostra o
codigo
Potenci-
6metro
. . | lgual ao Al1.
Analdgi-
4 co
Potenci-
ometro | Frequéncia de sintonizagdo. Favor ver P08.42.
Digital
Entra ou retorna do primeiro nivel do menu e
Programagéo A .
remove o parametro rapidamente.
5 Botbes
Entra no menu passo a passo.
Entra ) A
Confirma parametros.
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No. Nome Descricao
A UP key (chave Aumenta dados ou cédigo de fungéo
para cima) progressivamente.
v DOWN key (chave | Diminui os dados ou o cédigo de fungao
para baixo) progressivamente.
Move para a direita para selecionar
< Right-shift key parametros do display nos modos Parar ou
SHIFT | Operar.
(chave para direita) | gg|eciona os digitos dos parametros durante
a modificacdo de parametros.
Run key (Chave | Esta chave é usada para colocar o inversor
Operar) em modo Operacéo.
Stop/ Esta chave é usada para parar o inversor e
R . esta limitada ao codigo de fungédo P07.04
eset key (Chave Esta chave é usada para reajustar todos os
Parar/Reajustar) | modos de controle dos alarmes de falhas.
QUICK Quick key (Répid Afungao desta chave é uma confirmagéao do
JoG uick key (Rapido) | s 4ia6 de fungio P07.02.
Interfa-
A interface do teclado é configurado como padréo para os inversores 15kW~55kW
6 |cedo e modelos mais baixos.
teclado

5.3 Display do Teclado

O estado do teclado dos inversores da série MotionDrive200A esta dividido em Parametro do

Estado de Parada, Parametro do Estado de Operagéo, Parametro do Estado de Edigdo do Cddigo

de Fungao e Situacéo de Falha.

Fig 5-2 Mostrando o Estado do Inversor
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5.4 Operagao do Teclado

Opere o inversor via painel de operagéo. Veja a descricdo detalhada da estrutura dos cédigos de

fungdo no breve diagrama dos cédigos de fungéo.

5.4.1 Como modificar os Cédigos de Fungao do Inversor

O inversor tem um menu de trés niveis, os quais sdo:
1. Nimero do grupo do cédigo de fungdo (primeiro nivel do menu)
2. Guia do Cdédigo de Fungéo (Segundo nivel do menu)

3. Valor definido do cadigo de fungéo (terceiro nivel do menu)

Observagoes: Pressione tanto o como o para voltar para o menu de Segundo
nivel a partir do menu de terceiro nivel. A diferenga é que, pressionando salvara os
parametros definidos no painel de controle, e entéo retornara para o menu do segundo nivel, com a
mudanga para o préximo codigo de funcdo automaticamente; enquanto que, pressionando
ira retornar diretamente ao menu do segundo nivel sem salvar os parametros e manter-se
no cédigo de fungéo atual.

Sob o menu do terceiro nivel, se o parametro ndo tem bit piscando, significa que o cédigo de fungédo
néo pode ser modificado. Os possiivels motivos para isso podem ser:

1) Este cédigo de fungdo ndo é um parametro modificavel, como um parametro detectado real,
registros de operacéo etc.

2) Este codigo de fungdo ndo é modificavel no estado de operacéo, mas modificavel no estado de
parada.

Exemplo: Ajuste cédigo de fungdo P00.01 de O para1l.

o o o o

o o o o £8e A o o o )
N 3 T ile — — P [GE T
7 Il
i U °< i 4
o o o

Al digits are blinking | fse The unit is blinking W | The unit is blinking

&c ENT

o [w o4 o
T o« g > o
T if° = w2

The unit is blinking

Fig 5-3 Mapa para modificagdo de parametros
5.4.2 Como definir a senha do inversor

Os inversosres da série MotionDrive200A possuem a fungdo de protecdo da senha para os usuarios.
Definir P7.00 para obter a senha e a protecédo de senha torna-se valida instantaneamente depois de
sair do estado de edigdo. Pressione novamwente para o estado edi¢do de codigo de
fungao, “0.0.0.0.0” sera exibido. Se ndo colocar a senha correta, os operadores ndo poderdo entrar.

Definir P7.00 para 0 para cancelar a fungdo de protegao de senha.
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Inversor MotionDrive200A
A protegdo de senha torna-se valida imediatamente apds retornar do estado de edigao de codigo de

fungdo. Pressione PRG/ESC| novamente para a funcédo de edigdo de cddigo de fungdo “0.0.0.0.0”
sera exibido. A menos que vocé use a senha correta, os operadores ndo conseguirdo entrar.

o o o

o o o o ERG ° o o o v o
£ 5 =
SOOO <> —
oy’ — L TN Y] g S af°
o € o A °
The unit is blinking The unjt §s blinking

EsC

All digits are blinking
w )| |%%

o o o o o o o o o e o o °
° ara| ° becd °
i -°4L Fran . ——— [
et ettt ) ——P [T e
o o ATA | o
The unit is blinking Ll The unit is blinking

blinking
Fig 5-4 Mapa de edigdo de senha

g

The unit is

5.4.3 Como ver o estado do inversor através dos codigos de fungao
Os inversosres da série MotionDrive200A possuem grupo P17 como grupo de inspegdo de estado.

°

Os usuarios podem entrar no P17 diretamente para ver o estado.

°

o o o © el o o o o [vw ‘ o o
o T —— T e
o Q — s ]
-“"'”“o—P| ruu°_»| i ..|°
o e o
PRG
Al digits are blinking |EC |  The unit is blinking A ‘ The unjt is blinking
para
PRG ENT
EsC
o o

ERG o

£sC _ 8
(TN

o o o o -] o o o
o .
T e P
F D o4 S50 P iann
o | o ‘um -
ENT The unit is blinking

) The unit is blinking

The unit is blinking

Fig 5-5 Mapa para ver estado
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Parametros de Fungao 6

6.1 O que este capitulo contém
Este capitulo relaciona e descreve os parametros de fungéo.
6.2 Parametros Gerais de Fungao da Série MotionDrive200A

Os parametros de fungédo dos inversores da série MotionDrive200A foram divididos em 30 grupos
(P00 ~ P29) de acordo com a fungéo, dos quais as fungdes P18 ~ P28 s&o reservadas. Cada grupo
de fungdo contém certos cdédigos de fungéo aplicando menus de trés niveis. Por exemplo, "P08.08"
significa o oitavo cédigo de funcéo na fungéo do grupo P8, o grupo P29 é reservado de fabrica e os

usuarios sao proibidios de acessar estes parametros.

Para a conveniéncia do ajuste dos cédigos de fungéo, o nimero do grupo de fungéo corresponde ao
menu de primeiro nivel, o cédigo de fungdo corresponde ao menu do segundo nivel e o cédigo de

fungdo corresponde ao menu do terceiro nivel.

1. Abaixo esta a instrugdo das listas de fungdes:

A primeira linha “Cédigo de Fungéo”: cédigos do grupo de parametros e dos parametros;

A segunda linha “Nome”: nome completo dos parametros de fungéo;

A terceira linha “llustracédo detalhada de parametros”: ilustragdo detalhada dos parametros de fungéo;
A quarta linha “Valor Padrdo”: O valor original ajustado de fabrica do parametro da fungéo;

A quinta linha “Modificar”: o carater modificador dos cédigos de fungdo (os parametros podem ser
modificados ou ndo e as condigdes de modificagdo), abaixo esta a instrugéo:

“O”: significa que o valor definido do parametro pode ser modificado no estado Parado e Operando;
“©": significa que o valor definido do parametro ndo pode ser modificado no estado de operagéo;
“@”: singnifica que o valor do parametro € o valor de detec&o real que ndo pode ser modificado.

(O inversor limitou a inspegdo automatica do carater modificador dos parametros para ajudar os

usuarios a evitar uma falsa modificagéo).

2. "Base de parametro" é decimal (DEC), se o parametro é expresso por hex, entdo o parametro é
separado um do outro ao editar. A faixa de ajuste de certos bits € 0 ~ F (hex).

3. "Valor padrdo" significa que o parametro de fungdo ird restaurar o valor padrdo durante a
restauragdo de parametros padrdo. Mas o parametro detectado ou o valor registrado ndo sera
restaurado.

4. Para uma melhor protegao do parametro, o inversor fornece protegédo de senha para os parametros.
Depois de definir a senha (conjunto P07.00 para qualquer numero diferente de zero), o sistema
entrard em estado de verificacdo de senha em primeiro lugar depois que o usuario pressionar
PRG/ESC para entrar na fungéo de estado de edigdo de codigo. E entdo "0.0.0.0.0." sera exibido. A
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menos que o usuario coloque a senha certa, eles ndo podem entrar no sistema. Para a zona de

parametros configurados, ha a necessidade da senha correta de fabrica (lembramos que os usuarios

ndo podem modificar os parametros de fabrica por si mesmos, caso contrario, se a configuragdo do

parametro estiver incorreta, o inversor pode sofrer danos). Se a protegdo da senha estiver

desbloqueada, o usuario pode modificar a senha livremente e o inversor funcionara conforme a ultima

configuragdo. Quando P07.00 estiver definido como 0, a senha pode ser cancelada. Se P07.00 ndo

for 0 durante a energizagdo, entdo o parametro é protegido pela senha. Ao modificar os paradmetros

de comunicagao serial, a fungdo da senha também segue as regras acima.

Cadigo
de
Fungao

Nome

Instrucao detalhada dos parametros

Valor
padrao

Modifi-
car

Grupo P00 Fungdes Basicas

P00.00

Modo de
controle de
velocidade

1: Modo de controle vetorial sem sensor 1 (aplicando
a AM)

Nao é necessario instalar os codificadores.
Adequado em casos onde € necessario alto controle
de precisao de alta velocidade e controle de torque
em toda faixa de poténcia.

2: Controle SVM

Nao é necessario instalar codificadores. Pode
melhorar a preciséo de controle com a vantagem de
operagéo estavel, aumento de torque em baixa
frequéncia valido e supressao de vibragéo da
corrente, bem como fungdes de ajuste de tensdo e
compensagao de escorregamento.

Nota: Motor assincrono AM

P00.01

Canal de
comando de

operagao

Selecione o canal de comando de operagéo do
inversor.

O comando do inversor inclui: partida, parada,
horario, anti-horario, jogging e reset de falhas.
0:Canal de comando de operagéo do teclado
({LOCAL/REMOT] Iuz apagada)

Realize o controle do comando através de m
no teclado.

Defina a chave multi-fungéo como
deslocando a fungéao (P07.02=3) para
mudra a dire¢cdo de operagéo; pressione e
simultaneamente no estado de operagéo
para fazer o motor parar por inércia.

1:Canal de comando de operagado do terminal

(LOCAL/REMOT[ piscando)
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Cadigo .
» N Valor Modifi-
de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
5 padrao car
Fungao
Execute o controle do comando de operagao através
da rotagao horaria, anti-horario, e jogging horario e
ani-horario dos terminais de multi-funcéo.
2:Canal de comando de operagdo de Comunicagéo
(LOCAL/REMOT’ligado);
O comando de operacéo é controlado pelo monitor
superior, mestre, via comunicagao.
Selecdo de | 0: Comunicagdo MODBUS
P00.02 L 0 O
comunicacgéo | 1~3: Reservado
Este parametro é usado para definir a frequéncia de
.. | saida maxima do inversor. Os usuarios devem
Frequéncia ~ . )
. prestar atencdo a este parametro porque € a base da 50.00
P00.03 | maxima de . ~ . . @]
id configuragdo da frequéncia e a velocidade de Hz
saida
aceleracao e desaceleragao.
Faixa de configuragdo: P00.04 ~ 400.00 Hz
O limite superior da frequéncia de operagdo € o limite
Limite superior] superior da frequéncia de saida do inversor, que & 50.00
P00.04 |de frequéncia | inferior ou igual a frequéncia maxima. H @]
z
de operagado | Faixa de configuragédo: P00.05 ~ P00.03 (frequéncia
maxima de saida).
O limite inferior da frequéncia de operagéo é aquele
da frequéncia de saida do inversor.
... . | Oinversor funciona na frequéncia limite inferior se a
Limite inferior o o
_ . | frequéncia ajustada for menor do que o limite inferior.
P00.05 |da frequéncia o . i L . 0.00Hz @]
_ | Nota: Frequéncia maxima de saida 2 limite superior
de operagao L. o . L.
de frequéncia = limite inferior de frequéncia.
Faixa de configuragdo: 0.00 Hz ~ P00.04 (limite
superior da frequéncia de operagao)
Comando de | 0:Configuragéo pelo teclado
P00.06 . o . L 0 O
frequéncia A | Modifica o valor de P00.10 (ajusta a frequéncia pelo
teclado) para modfiicar a frequéncia através do
teclado.
1: Configuragdo Analdgica Al1 (O inversor, £15kW,
P00.07 Comando de | pode ser configurado pelo potenciémetro analégico 2 o
' frequéncia B | no teclado, indisponivel para os modelos 18.5kW ou
maiores)
2: Configuragao Analoégica Al2
3: Configuragdo Analégica Al3
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Cédigo
de
Funcéao

Nome

Instrucao detalhada dos parametros

Valor
padrao

Modifi-
car

Ajuste a frequéncia pelos terminais analégicos de
entrada.

Os inversores da série MotionDrive200A fornecem 3
canais de terminais de entrada analégicos como
configuragdo padrao, dos quais Al1/AI2 sdo a opgao
de corrente/tenséo (0~10V/0~20mA) que pode ser
trocada por jumpers; enquanto que Al3 é a entrada
de tenséo (-10V~+10V).

Nota: Quando Al1/AI2 analdgicos, selecione a
entrada 0 ~ 20mA, a tenséo correspondente de
20mA é 10V.

100,0% da configuragéo de entrada analégica
corresponde a frequéncia maxima (cédigo de funcédo
P00.03) na diregao horaria e -100.0% corresponde a
frequéncia maxima no sentido anti-horario (codigo de
fungéo P00.03)

4: Configuragao HDI de pulso de alta velocidade. A
frequéncia é definida pelos terminais de pulso de alta
velocidade. Os inversores da série MotionDrive200A
fornecem 1 canal de entrada de pulso de alta
velocidade como configuragéo padrao. A faixa de
frequéncia é 0.00 ~ 50,00 kHz.

100,0% da configuragdo de entrada de pulso de alta
velocidade corresponde a frequéncia maxima no
sentido horario (P00.03) e -100.0% corresponde a
frequéncia maxima no sentido anti-horario (P00.03).
Nota: A configuragéo do pulso pode ser apenas
entrada de terminais HDI de multi-fungdo. Defina
P05.00 (selegdo de entrada HDI) para entrada de
pulso de alta velocidade.

5: Definigdo de programas PLC simples

O inversor funciona no modo de programa simples
PLC quando P00.06 = 5 ou P00.07 = 5. Defina P10
(PLC simples e controle de velocidade de varios
estagios) para selecionar a frequéncia de operagao,
diregdo de operagéo, tempo ACC/DEC e para manter
o tempo do passo correspondente. Ver a descrigdo
de funcéo da P10 para obter informagées
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Cédigo
de
Funcéao

Nome

Instrucao detalhada dos parametros

Valor
padrao

Modifi-
car

detalhadas.

6: Configuragdo de operagéo de multi-passo.

O inversor opera no modo de velocidade de multi-
passo quando P00.06 = 6 ou P00.07 = 6. Defina P05
para selecionar o passo atual de operagdo e defina
P10 para selecionar a frequéncia de operacéo atual.
A velocidade de multi-passo tem a prioridade quando
P00.06 ou P00.07 n&o é igual a 6, mas a
configuragdo do passo pode ser somente o passo 1
~ 15. A configuragdo do passo é 0 ~ 15 se P00.06 ou
P00.07 é igual a 6.

7: Configuragéo de controle PID

O modo de funcionamento do inversor é controlado
por PID se P00.06=7 ou P00.07=7.

Necessario definir P09. A frequéncia de operagdo do
inversor € o valor apos o calculo do PID. Consulte
P09 para informagdes detalhadas da fonte
predefinida, valor predefinido e fonte de feedback do
PID.

8:Configuragao de comunicagdo Modbus

A frequéncia é definida pela comunicagdo MODBUS.
Ver P14 para obter informagdes detalhadas.

9 ~ 11: Reservada

Nota: A frequéncia A e a frequéncia B ndo podem ser
definidas como modo de referéncia de mesma

frequéncia.

P00.08

Referéncia de
Comando de

Frequéncia B

0: Frequéncia maxima de saida, 100% do ajuste da
frequéncia B corresponde a frequéncia maxima de
saida.

1: Comando de frequéncia, 100% do ajuste da
frequéncia B corresponde a frequéncia maxima de
saida. Selecione esta configuragdo se precisar
ajustar uma base de frequéncia A.

P00.09

Combinagéo
da Fonte de

Configuragdo

0: A, a configuragéo atual da frequéncia € comando
de frequéncia A
1: B, a configuragéo atual da frequéncia € comando
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de
Fungao
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Instrucao detalhada dos parametros

Valor
padrao

Modifi-
car

de frequéncia B

2: A + B, a configuragéo atual da frequéncia &
comando de frequéncia A + comando de frequéncia
B

3: A-B, a configuragéo atual da frequéncia é
comando de frequéncia A - comando de frequéncia
B.

4: Max (A, B): o maior, entre comando de frequéncia
A e frequéncia B, é a frequéncia definida.

5: Min (A, B): O mais baixo, entre comando de
frequéncia A e frequéncia B, é a frequéncia definida.
Nota: O modo de combinagéo pode ser
deslocado/alterado por P05(fungdo do terminal).

P00.10

Configuragédo
de frequéncia
pelo teclado

Quando a frequéncia A e B s&o selecionadas como
"Configuragéo pelo teclado", este parametro sera o
valor inicial de frequéncia de referéncia do inversor
Faixa de ajuste: 0.00 Hz ~ P00.03

(a frequéncia max.).

50.00
Hz

P00.11

Tempo ACC 1

P00.12

Tempo DEC 1

Tempo ACC: significa o tempo necessario para o
inversor acelerar de 0Hz ao maximo. (P00.03).
Tempo DEC significa o tempo necessario para o
inversor desacelerar da Fequéncia maxima de saida
para OHz (P00.03).

Os inversores da série MotionDrive200A definem
quatro grupos de tempo ACC/DEC, que podem ser
selecionados por P05. O tempo ACC/DEC padrao de
fabrica do inversor é o primeiro grupo.

Faixa de configuragédo de P00.11 e P00.12: 0.0 ~
3600.0s

Depende
do
modelo

Depende
do
modelo

P00.13

Diregéo de
Operagéo

0: Opera em diregdo padrdo, o inversor € operado no

sentido horario. Indicador FWD/REV] esta desligado.

1: Opera em diregdo oposta, o inversor opera em
diregéo contraria. O indicador esta
ativado.

Modifica o cédigo de fungéo para alterar o sentido de
rotagdo do motor. Este efeito é igual para o
deslocamento do sentido de rotagéo, ajustando
também duas das fases do motor (U, V e W). No
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Instrucao detalhada dos parametros

Valor
padrao

Modifi-
car

controle do teclado, a diregéo de rotagcdo do motor
pode ser alterada pelo no teclado.
Consulte o parametro P07.02.

Nota: Quando o parametro de fungéo volta para o
valor padrao, a diregéo de operagéo do motor
também voltara para o padréo de fabrica; Em alguns
casos, deve ser usado com cautela apds a colocagéo
em operagdo se a mudancga do sentido de rotagao
estiver desabilitada.

2: Proibe operar em diregéo inversa: Pode ser usado
em alguns casos especiais, se a operagao reversa
estiver desabilitada.

P00.14

Configuragédo
de frequéncia
da portadora

Carrier Electromagnetic | ise 3nd leakage |Heat eliminating

frequency noise

TkHz

High Low Low

10kHz

15kHz Low High High

Relagao entre modelos e frequéncias portadoras:

Configuragéo de
Modelo fabrica da frequéncia
da portadora
1.5~11kW 8kHz

15~55kW 4kHz

Acima de
75kW

2kHz

Vantagem da frequéncia alta da portadora: onda de
corrente ideal, onda de corrente harmdnica pequena
e ruido do motor.

Desvantagem de alta frequéncia da portadora:
aumenta a perda de chaveamento, aumenta a
temperatura do inversor e impacta a capacidade de
produgao/saida.

O inversor precisa diminuir a alta frequéncia da
portadora. Ao mesmo tempo, a perda e a interferéncia

eletromagnética aumentarao.

Depende
do
modelo
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Instrucao detalhada dos parametros

Valor
padrao

Modifi-
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Aplicagdo de baixa frequéncia da portadora €
contraria aquela acima, e frequéncia muito baixa
causara operagao instavel, diminuindo o torque e a
onda.

O fabricante estabeleceu uma frequéncia portadora
razoavel na fabrica. Em geral, os usuarios néo
precisam alterar o parametro.

Quando a frequéncia utilizada excede a frequéncia
portadora padrdo, o inversor precisa diminuir 10%
para cada 1k adicional de frequéncia da portadora.
Faixa de configuragdo: 1.0 ~ 15,0 kHz

P00.15

Ajuste
automatico do
parametro do

motor

0:Sem operagéo

1: Ajuste automatico de rotacéo

Ajuste automatico amplo do pardmetro do motor.
E recomendavel usar ajuste automatico de rotacéo
quando precisdo de alto controle for necessaria.

2: Ajuste automatico estatico 1

E apropriado nos casos em que o motor ndo
consegue desacoplar-se da carga.

3: Ajuste automatico estatico 2

E apropriado nos casos em que o motor ndo
consegue desacoplar-se da carga. Mas apenas para
partes dos parametros.

P00.16

Selegéo da
fungdo AVR

0:Invalido

1:Vélido durante todo o procedimento.

A funcéo de auto-ajuste do inversor pode cancelar o
impacto na tenséo de saida do inversor, devido a
flutuacéo da tensdo do barramento.

P00.17

Tipo de
inversor

0:Tipo G, para a carga de torque constante dos
parametros nominais.

1:Tipo P; para a carga de torque variavel dos
parametros nominais (ventiladores e bombas de
agua). Os inversores da série MD200A podem usar
tipo G/P, a poténcia disponivel do motor tipo G é
menor do que aquela do tipo P.

P00.18

Funcao de
restaurar
parametros

0:Sem operagéo
1: Restaurar o valor padrao.
2: Limpar histérico de falhas.
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3: Travar teclado.

Nota:

O cddigo de fungéo se restaurara para 0 depois de
terminar a operacéo do codigo da fungédo
selecionada.

A restauragao do valor padréo cancelara a senha do
usuario. Favor usar esta fungdo com cautela.
Quando P00.18=3, todos os outros cddigos de

fungao, exceto P00.18, sdo apenas para leitura.

Grupo P01 - Controle de Partida e de Parada

P01.00

Modo Partida

0: Partida direta: inicia o motor com a frequéncia de
partida P01.01

1: Partida depois da frenagem DC: inicia o motor a
partir da frequéncia de partida depois da frenagem
DC (ajustar parametros P01.03 e P01.04). E
apropriado nos casos em que, na rotagao reversa,
uma pequena inércia pode ocorrer.

2: Partida depois do rastreamento da velocidade:
inicia o motor girando suavemente depois de rastrear
a velocidade de rotagéo e a diregcao
automaticamente. E apropriado nos casos onde, em
uma possivel rotagao reversa, devido a grande
inércia de partida, pode ocorrer.

Nota: Esta fungdo esta disponivel para os inversores
de 4kW e acima.

P01.01

Frequéncia de
partida da
partida direta

A frequéncia de partida direta significa a frequéncia
original durante a partida do inversor. Ver P01.02
para informagdes detalhadas.

Faixa de configuragdo: 0.00~50.00Hz

0.50Hz

P01.02

Tempo de
espera para a
Partida

Define a frequéncia de partida adequada para
aumentar o torque do inversor durante a partida.
Durante o tempo de espera/retengdo da frequéncia de
partida/inicial, a frequéncia de saida do inversor é a
frequéncia de partida. E entdo o inversor operara a
partir da frequéncia de partida para a frequéncia
definida. Se a frequéncia definida for menor do que a
frequéncia de partida, o inversor parara de operar e se
mantera no estado stand-by. A frequéncia de partida

0.0s
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de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
" padrao car
Funcéao
pode ser menor que os limites de baixa frequéncia.
fmax
1
| f152P01.01 Tnet
t1 |t1=2P01.02
Faixa de configuragdo: 0.0~50.0s
Corrente de | O inversor realizara a frenagem DC sobre a corrente
frenagem | de frenagem estabelecida antes da partida e
P01.03 0.0% €]
antes da aumentara velocidade apo6s o tempo de frenagem
partida DC. Se o tempo de frenagem DC for definido como
0, a frenagem DC ¢ invalida.
Quanto mais forte a corrente de frenagem, maior
Tempo de X L
sera a poténcia de frenagem. A corrente de
frenagem . o
P01.04 tes d frenagem DC antes da partida significa a 0.00s o
antes da
id percentagem da corrente nominal do inversor.
artida
P Faixa de configuragéo de P01.03: 0.0~100.0%
Faixa de configuragdo de P01.04: 0.00~50.00s
Modo de alteracéo da frequéncia durante a partida e
a operagao.
0:Tipo linear
A frequéncia de saida aumenta ou diminui
linearmente.
Selecéo 4
P01.05 Qutput frequency 0 (@)
ACC/DEC
fmax
Tb
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Fungao
QOutput
frequency f
Time t
—tT— —t2—n >
1: Curva S
Frequéncia de saida aumenta/diminui gradualmente
baseada na curva S. Usada caso partida/parada
leve é necessaria, como em elevadores, esteiras,
etc.
Tempo ACC
do estagio de
P01.06 partida da 0.1s O
curva S
0.0~50.0s
Tempo DEC
P01.07 para finalizar of 01s o
passo da
curva S.
0: Desacelere para parar: depois que o comando de
parada se tornar valido, o inversor desacelera para
reduzir a frequéncia de saida durante o tempo
Modo de definido. Quando a frequéncia diminuir para OHz, o
P01.08 . 0 O
Parada inversor para.
1: Parada por inércia: depois que o comando tornar-
se valido, o inversor cessa a saida/poténcia,
mantendo a inércia mecéanica.
Frequlen(:m de Frequéncia de partida da frenagem DC: inicia a
P01.09 partida da f DG doaf ancia d . 0.00Hz O
renagem uando a frequéncia de operagdo
frenagem DC| 9 ‘ ? = d ('qd p i pd QI
Tempo de atinge a frequéncia de partida determinada pelo
espera antes P1.09.
P01.10 da frenagem Tempo de espera antes da frenagem DC: Os 0.00s o
DC inversores bloqueiam a saida antes de iniciar a
Corrente de | frenagem DC. Apos este tempo de espera, a
P01.11 f DC : iniciada a fim d it d 0.0% O
frenagem DC | frenagem sera iniciada a fim de evitar excesso de
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Instrucao detalhada dos parametros

Valor
padrao

Modifi-
car

P01.12

Tempo de
frenagem DC

corrente causada pela frenagem DC em alta
velocidade.

Frenagem de corrente DC: O valor de P01.11 é a
porcentagem de corrente do inversor. Quanto maior
a frenagem de corrente DC, maior sera o torque de
frenagem.

Tempo de frenagem DC: tempo de retengéo do freio
DC. Se o tempo for 0, o freio DC € invalido. O iversor
parara no tempo de desaceleragao.

"
'
'
|
1
'
'
2
'
'
T

i Gonstant.. . o L .
|‘T\‘TMTA‘(SE speed DEG T ' T '
Pd1.23  p01.04 / P01.10 ' P01.12
I P13.14 P13.15
! ON

Faixa de configuragdo de P01.09: 0.00Hz~P00.03
(a frequéncia maxima)

Faixa de configuragado de P01.10: 0.00~50.00s
Faixa de configuragédo de P01.11: 0.0~100.0%
Faixa de configuragao de P01.12: 0.00~50.00s

0.00s

P01.13

Tempo morto
da rotagéo
FWD/REV

Durante o procedimento de reverséo de rotagéo
FWD/REYV (horario e anti-horario), limite definido em

P01.14, conforme mostrado abaixo:

Output frequency
A Shift after the

stopping speed

. '+ Shift after the

Stopping| /..ol N | starting frequency
speed | /[ ________ I _Shift after the

Starting zero frequency >

frequency

Faixa de configuragao: 0.0~3600.0s

0.0s

P01.14

Reversao
entre rotagcéo
FWD/REV

Define o ponto limiar do inversor:
0: Comuta apds frequéncia 0
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Cadigo .
~ . Valor Modifi-
de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
" padrao car
Funcéao
1: Comuta apo6s a frequéncia de partida
2: Comuta apds a velocidade de parada.
Velocidade de
P01.15 0.00~100.00Hz 0.50 Hz o
parada
0: Detecta conforme definigdo de velocidade (sem
Detecgéo da
) atraso de parada)
P01.16 |velocidade de . . 1 ©)
parada 1: Detecta conforme feedback da velocidade (valido
somente para controle vetorial)
Se P01.16 definida como 1, a frequéncia de
feedback é menor ou igual a P01.15 e detecta no
tempo definido de P01.17, o inversor parara; Caso
contrario o inversor parara depois do tempo definido
de P01.17
A Frequency
Tempo de Output frequency
po1.17 | detecsdo da - 050s |©
. - .50s
velocidade de Raf,me%fg:é;nw
feedback Stopispeed _ _ _ _ _____ 2. D -
1 P01.24 | POMT !
L ! ! N T »
. Running A ! : | i
. Running B | :
1 Running C ' '
Faixa de configuragdo: 0.00~100.00s (valido
somente quando P01.16=1)
Quando o comando de operacgéo é feito pelo
terminal, o sistema detectara o estado do terminal de
operagéao durante a energizagao.
) 0: Comando de operagéo invalido quando
Terminal de | gnergizado. Mesmo que o comando de operagéo for
operacéo de | detectado como valido durante a energizagéo, o
protegéo inversor ndo operara e o sistema mantera o estado
P01.18 quando o | de protegdo até que o comando de operagao seja 0 O
comando | cancelado e habilitado novamente.
estiver 1: Comando de operagéo valido quando energizado.
energizado Se o comando de operacéo for detectado como
valido durante a energizagéao, o sistema iniciara o
inversor automaticamente apds a inicializagéo.
Nota: Esta fungdo deve ser selecionada com
cuidado, ou graves consequéncias podem ocorrer.
Selecéo Esta fungdo determina o estado de operagao do
frequéncia de | inversor quando a frequéncia definida é mais baixa
P01.19 ~ . . . 0 €]
operagédo | que a de limite mais baixo.
menor que | 0: Opere na frequéncia de limite mais baixa
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limite inferior
de frequéncia
(valido quando|
o limite
inferior >0)

1: Parada

2: Hibernacgao

O inversor parara por inércia se a frequéncia definida
for mais baixa aquela do limite mais baixo. Se a
frequéncia estiver acima aquela do limite mais baixo
novamente e durar pelo tempo definido por P01.20, o
inversor voltara para o estado de operagéo
automaticamente.

3: Hibernagéo 2

Selecione Hibernagao 2: Se a frequéncia de
operagdo nao é maior que o limite inferior de
frequéncia(P00.05), é recomendado avaliar P24.05
continuamente antes de entrar em hibernagao 2.
Faixa ajustavel: 0-3

P01.20

Tempo de
atraso na
restauracéo
da hibernagao

Este cédigo de funcéo determina o tempo de atraso
de hibernagdo. Quando a frequéncia de operagdo do
inversor for menor que o limite inferior, o inversor
fara uma pausa.

Quando a frequéncia definida estiver novamente
acima do limite inferior e durar pelo tempo definido
por P01.20, o inversor operara automaticamente.
Nota: O tempo € o valor total quando a frequéncia
definida estiver acima do limite inferior.

11<P01.20 | so the VFD does not work
Frequency  11412=p01.20, so the VFD works

SetfrequencyCurve: m..—

A

Running freq curve

!
i A
i i
|
Min. frequbneyf0
1 St

>

< » Time
Dormancy Running

Running Coast

to stop
Faixa de configuragdo: 0.0~3600.0s
(valido quando P01.19=2)

0.0s

P01.21

Repartida
depois de
desligar

Esta fungdo pode permitir que o inversor inicie, ou
néo, apos desligar e ento ligar.

0: Desabilitado

1: Habilitado, caso se depare com a necessidade de
partida, o inversor operara automaticamente depois
de esperar pelo tempo definido por P01.22.
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de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
" padrao car
Funcéao
Esta fungdo determina um atraso antes da operagéo
automatica do inversor, quando houver
desenergizagéo e entédo energizagéo.
A Mot t1=P01.22
§ y
T t2=P01.23
Tempo de
de re-
po1.22 |SSPeracdere 1.0s o
partida depois 1 5
de desligado -‘—‘]j—ﬂ T'meé
1 1 :¢—Runnlng—>
Running Power Power on
off o
Faixa de configuragdo: 0.0~3600.0s
(valido quando P01.21=1)
A fungdo determina o tempo de atraso para partida
Tempo de | (liberagéo do freio) logo depois do comando de
P01.23 espera de |operagdo (e o inversor estiver em estado de stand- 0.0s @]
partida by). O tempo de atraso é definido por P01.23
Faixa de configuragdo: 0.0~60.0s
A Output frequency
Tempo de
atraso da Stopping spe
P01.24 . 'P01. 24" 0.0s [ ]
velocidade de * M T
parada
//n runnil}/ A
Faixa de configuragdo: 0.0~100.0 s
OHz selecdo 0: Saida sem tensao
P01.25 de sal’d(; 1: Saida com tensao 0 [ ]
2: Saida na corrente de frenagem DC
Grupo P02 Motor 1
Poténcia Depende
P02.01 | nominal de |0.1~3000.0kW do @]
AM 1 modelo
Frequéncia 50.00
P02.02 | nominal de |0.01Hz~P00.03(frequéncia maxima) . €]
Hz
AM 1
Velocidade Depende
P02.03 | nominal de | 1~36000rpm do @]
AM 1 modelo
P02.04 | TEMSEC o 1500V Depende |
nominal de do
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de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
5 padrao car
Fungao
AM 1 modelo
Corrente Depende
P02.05 | nominal de | 0.8~6000.0A do o
AM 1 modelo
Resistor do Depende
P02.06 |estator de AM|0.001~65.535Q do O
1 modelo
X Depende
po2.07 | Resistordo 1, 501 655350 d o
' rotor de AM 1| ' ©
modelo
Indutancia de Depende
P02.08 |vazamento de| 0.1~6553.5mH do O
AM 1 modelo
Indutancia Depende
P02.09 | mutua de AM | 0.1~6553.5mH do O
1 modelo
Depende
Corrente sem
P02.10 0.1~6553.5A do O
carga de AM 1
modelo
0: Sem protegéo
1: Motor comum (com compensacéo de baixa
velocidade). Devido ao efeito de liberagéo de calor
dos motores comuns serdo enfraquecidos, a
protecao elétrica correspondente de calor sera
ajustada adequadamente. O recurso de
Protegdo de | compensacdo de baixa velocidade, significa reduzir o
P02.26 [sobrecarga do| limite da protegcao de sobrecarga do motor, cuja 2 o
motor 1 frequéncia de operagao esta abaixo de 30Hz.
2: Motor de frequéncia variavel (sem compensacéo
de velocidade baixa). Considerando que o efeito
liberador de calor de motores especificos ndo sera
impactado pela velocidade de rotagao, néo é
necessario ajustar o valor da protegédo durante a
operacgéao de baixa velocidade.
Coeficiente de sobrecarga do motor M = lout/(In*K)
. In é a corrente nominal do motor, lout é a corrente de
Coeficiente de| | . ) . .
~ saida do inversor e K é o coeficiente de protegdo do
protegao de
P02.27 motor. 100.0% O
sobrecarga do X A
tor 1 Portanto, quanto maior for o valor de K, menor sera o
motor
valor de M. Quando M =116%, a protecéo sera
performada apds sobrecarga de 1 hora, quando M
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Cadigo
de Nome Instrucao detalhada dos parametros

Valor Modifi-

5 padrao car
Fungao

=150%, a protegao sera performada apo6s sobrecarga
de 1 minuto, quando M >= 180%, a protecéo
funcionara instantaneamente.

Time (min)

Current overload
multiple
»

I
116% 150% 180% 200%

Faixa de configuragéo: 20.0%~120.0%

Coeficiente de Corrige a exibicdo de poténcia do motor 1.

corregéo de Impacta apenas o valor de exibicdo e nédo o
P02.28 . .
poténcia do | desempenho de controle do inversor.

motor 1 Faixa de configuragéo: 0.00~3.00

Grupo P03  Controle Vetorial

Ganho Os parametros P03.00~P03.05 somente se aplicam
proporcional | ao modo de controle vetorial. Abaixo da frequéncia
P03.00 | do circuito |de reversdo 1(P03.02), os parametros PI de leitura 20.0 O

fechado de | de velocidade s&o: P03.00 e P03.01. Acima da
velocidade 1 | frequéncia de reverséo 2(P03.05), os parametros Pl

Tempo integral| de leitura de velocidade s&o: P03.03 e P03.04.
de circuito | Pardmetros Pl sdo ganhos de acordo com a troca

P03.01 . . A 0.200s O

fechado de | linear dos dois grupos de parametros. Mostrado

velocidade 1 | conforme abaixo:

Baixa Pl parameters
P03.02 |frequéncia de (P03.00,P03.01) 5.00Hz O
reversao

Ganho

proporcioan| (P03.03,P03.04)

de circuito i .
P03.03 fechado de P03.02 P03.05 Output frequency 20.0 O
velocidade 2 | A definigdo do coeficente proporcional e do tempo

integral do ajustador pode mudar o desempenho de
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de Nome Instrucao detalhada dos parametros
padrao car
Fungao
Tempo integral| resposta dinamica do controle vetorial do circuito de
de circuito | velocidade.
P03.04 ) ~ 0.200s O
fechado de | O aumento do ganho proporcional e a redugéo do
velocidade 2 | tempo integral pode agilizar a resposta dinamica do
circuito de velocidade. Mas um ganho propocional
muito alto e um tempo integral muito baixo podem
causar vibragéo e sobrecarga do sistema. Um ganho
proporcional muito baixo pode causar vibragéo do
sistema e desvio estatico de velocidade.
Pl tem uma relacao estreita com a inércia do
Alta sistema. Ajusta na base de Pl de acordo com cargas
P03.05 |frequéncia de | diferentes para atendar as varias demandas. 10.00Hz O
reversao Faixa de configuragéo de P03.00:0~200.0
Faixa de configuragdo de P03.01: 0.000~10.000s
Faixa de configuragédo de P03.02:0.00Hz-P03.05
Faixa de configuragédo de P03.03:0~200.0
Faixa de configuragdo de P03.04: 0.000~10.000s
Faixa de configuragédo de P03.05:P03.02-P00.03
(frequéncia maxima de saida)
Filtro de saida
do circuito
P03.06 0~8 (corresponde a 0~28/10ms) 0 O
fechado de
velocidade
Coeficiente de
Compensagao|
P03.07 de (0] coeficiente.de compensaigéz.) de escorregamento é 100% o
escorregamen| usado para ajustar a frequéncia de escorregamento
to de do controle vetorial e para melhorar a preciséo do
movimento | controle de velocidade do sistema.
Coeficiente de
compensa- | O ajuste adequado de parametro pode controlar o
¢ao de erro de estado estacionario da velocidade.
P03.08 . ) ~ 100% O
escorrega- | Faixa de configuragéo: 50~200%
mento de
frenagem
Coeficiente de| Nota:
percentagem 1 Estes dois parametros ajustam o parametro de
P03.09 | de circuito | ajuste Pl do circuito fechado da corrente que afeta 1000 @)
fechado de | diretamente a velocidade de resposta dindmica e a
corrente P precisao de controle. Geralmente, os usuarios ndo
precisam alterar o valor padréo.
P03.10 | Coeficiente |2 Aplica-se somente ao modo de controle SVC 0 1000 o
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de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
5 padrao car
Fungao
integral do | (P00.00=0).
circuito Faixa de configuragédo: 0~65535
fechado de
corrente 1
Este parametro é usado para habilitar o modo de
controle de torque e para ajustar o torque.
0:Controle de torque é invalido
1:Torque de ajuste do teclado(P03.12)
2:Torque de ajuste analdgico Al1(O inversor (< 15kW)
pode ser ajustado pelo potenciémetro analégico no
i teclado, nédo disponivel para os modelos 18.5kW e
Método de i
. maiores)
P03.11 ajuste de . . 0 O
i 3:Torque de ajuste Al2 analégico
orque
q 4:Torque de ajuste analdgico Al3
5:Torque de ajuste HDI de frequéncia de pulso
6:Ajuste de torque multi-passos
7:Torque de ajuste de comunicagdo MODBUS.
8~10:Reservado
Nota: Modos de ajuste 2~5, 100% corresponde a 3
vezes da corrente nominal do motor.
Torque
Faixa de configuragéo: -300.0%~300.0% (corrente
P03.12 | ajustado por _ gurag ° o 50.0% o
nominal do motor)
teclado
Tempo de filtro
P03.13 0.000~10.000s 0.010s O
de torque
Frequéncia | 0:Teclado
superior da | (P03.16 ajusta P03.14,P03.17 ajusta P03.15)
P03.14 rotagdo 1: Al1 (O inversor(= 15kW) pode ser ajustado pelo 0 o
' horaria no | potenciémetro analégico no teclado, ndo disponivel
controle do | para os modelos 18.5kW e maiores)
vetor 2: Al2
3:Al3
Frequéncia |4: Ajuste HDI de frequéncia de pulso - frequéncia de
superior da | limite superior
P03.15 rotagao anti- | 5:Ajuste multi-passo - limite superior de frequéncia 0 o
' horaria do | 6:Ajuste de Comunicagdo MODBUS - limite superior
controle do | de frequéncia
motor Nota: Ajuste do método 1~6, 100% corresponde a
frequéncia maxima.
Ajuste do | Esta fungdo é usada para definir o limite superior da
P03.16 . ) 50.00 Hz O
teclado para | frequéncia. P03.16 ajusta o valor de P03.14; P03.17
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Fungao
frequéncia | ajusta o valor de P03.15.
superior da | Faixa de configuragéo: 0.00 Hz~P00.03 (frequéncia
rotagéo maxima de saida)
horaria.
Ajuste de
teclado para
frequéncia
P03.17 d . 50.00Hz O
superior da
rotagéo anti-
horaria
Fonte de Este cédigo de funcéo é usado para selecionar o
torque do | eletro-movimento e a selegdo da fonte de ajuste do
P03.18 . . . 0 O
movimento | limite superior do torque de frenagem.
superior 0: Ajuste por teclado do limite superior de frequéncia
(P03.20 sets P03.18, P03.21 ajusta P03.19)
1: Al1 (O inversor(= 15kW) pode ser ajustado pelo
potenciémetro anlégico no teclado, ndo disponivel
Fonte de | para os modelos 18.5kW e maiores)
t 2: A2
P03.19 |  oaue 0 o
superior de | 3: AI3
frenagem | 4: HDI
5:Comunicagdo MODBUS
Nota: modo de ajuste 1~4,100% corresponde a 3
vezes a corrente do motor.
Ajuste no
teclado do
P03.20 L . ) . 180.0% O
torque de | O codigo de fungdo é usado para ajustar o limite do
movimento | torque.
Ajuste no | Faixa de configuragdo: 0.0~300.0% (corrente nominal
teclado do | do motor
P03.21 ) 180.0% O
torque de
frenagem
Coeficiente de| Uso do motor no modo de enfraquecimento.
enfraquecime AT
P03.22 | nto na zona 0.3 O
de poténcia '
constante : Weaking coefficient
I
Ponto de
. | 1.0
enfraqueci- I 190
I
P03.23 | mento mais I T 20% O
baixo na zona fo Minimum limit
de poténcia | Codigo de fungéo P03.22 e P03.23 s&o efetivos em
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constante | poténcia constante. O motor entrara em estado de
enfraquecimento quando o motor operar em
velocidade nominal. Mude a curva de
enfraquecimento modificando o coeficiente de
controle de enfraquecimento. Quanto maior for o
coeficiente de enfraquecimento, mais ingreme sera a
curva fraca.
Faixa de configuragdo de P03.22: 0.1~2.0
Faixa de configuragéo de P03.23: 10%~100%
Limite de P03.24 ajusta a tensdo maxima do inversor, que
P03.24 tenséo depende das condigdes do local. 100.0% o
maxima Faixa de configurag&o:0.0~120.0%
Reativa o motor quando o inversor € iniciado. Cria
. | um campo magnético dentro do inversor para
Tempo de pré-
P03.25 .. | melhorar o desempenho do torque durante o 0.300s @]
energizagao )
processo de partida.
Tempo de configuragdo:0.000~10.000s
roG?):cr;c?nal 0~8000
P03.26 prop . Nota: P03.24~P03.26 s&o invalidos para o modo 1000 @]
magneético
vetor.
fraco
Velocidade de
P03.27 | controle do 0: Mostra o valor real ) 0 O
1: Mostra o valor configurado
vetor
Coeficiente de| 0.0~100.0%
PO3.28 comper.ls~agao A!usEe P03’.2.8 par? .compensar o coeflclenteT da 0.0% o
da frigdo friccdo estatica. Valido apenas quando configurado
estatica em 1Hz.
Coeficiente de| 0.0~100.0%
P03.29 comper.ls~agao A!usEe P03’.2.9 par? .compensar o coeflclentPT da 0.0% o
da frigdo friccdo estatica. Valido apenas quando configurado
dindmica |em 1Hz..
Grupo P04 - Controle SVPWM
Estes codigos de fungao definem a curva V/F do
inversor MotionDrive200A motor 1, e atendem as
necessidades de diferentes cargas.
0:Linha reta — curva V/F: aplicada a carga constante
Motor 1 V/F - | de carga
P04.00 Ajuste de | 1: Curva V/F de multi-pontos 0 o
curva 2:1.3" curva V/F de torque de baixa poténcia
3. 1.7" curva V/F de torque de baixa poténcia
4: 2.0% curva V/F de torque de baixa poténcia
As curvas 2~4 aplicam ao torque cargas como
ventiladores e bombas de agua. Os usuarios podem
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Valor
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Modifi-
car

ajustar de acordo com as caracteristicas das cargas
a fim de obter o melhor efeito de economia de
energia.

5: VIF customizado V/F(separagao V/F); neste modo,
V pode ser separado de f e f pode ser ajustado
através do canal de frequéncia ajustado por P00.06
ou canal de tenséo ajustado por P04.27 para
mudar a caracteristica da curva.

Nota: Vs na figura abaixo é a tensdo nominal do
motor e fb € a frequéncia nominal do motor.

Output voltage
Vpmmmm -

Linear type

Torque step-down V/F curve (1.3 order)
Torque step-down V/F curve (1.7 order)
Torque step-down V/F curve (2.0 order)

|
Square type |
. Ou‘tput frequency

fo v

P04.01

Reforgo de
torque do
Motor 1

P04.02

Fechamento
do reforgo
torque do

motor 1

Aumento de torque é usado para compensacgéo do
torque de baixa frequéncia. P04.01 é relativo a
tensé@o Vb. maxima de saida.

P04.02 define a percentagem de fechamento da
frequéncia do torque manual para fo.

Aumento de torque deve ser selecionado de acordo
com a carga. Quanto maior a carga, maior o torque.
Aumento de torque muito alto é inadequado porque o
motor funcionard com uma carga magnética alta,
aumentando entéo a corrente e a temperatura do
inversor, diminuindo, por consequéncia, a eficiéncia.
Quando o aumento de torque é ajustado para 0.0%,
o inversor esta em aumento de torque automatico.
Limiar do aumento de torque: abaixo deste ponto de
frequéncia, o torque é eficiente, mas acima deste
ponto de frequéncia, o aumento é invalido.

Qutput voltage

Saz

Qutput frequency

Faixa configuravel de P04.01: 0.0% (automatica)

0.0%

20.0%
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0.1%~10.0%
Faixa configuravel de P04.02: 0.0%~50.0%
Frequéncia | Quando P04.00 = 1, o usuario pode definir a curva
P04.03 | VIF domotor | /e v atrvés de P04.03~P04.08. 0.00Hz ©
1
Tens&o V/F 1 V/F é geralmente definido de acordo com a carga do
P04.04 00.0% O
do motor 1 | motor.
Frequéncia
P04.05 VIF 2 do Output voltage 00.00Hz O
100.0% Vol — = — — = — = —
motor 1 v
Tensédo V/F 2 3 |
P04.06 00.0% O
do motor 1 V2 |
I
Frequéncia |
Output
P04.07 V/F 3 do V|- = : frequency 00.00Hz O
motor 1 f1 f2 f3 f,
Note: V1<V2<V3, f1<f2<f3. Tensdo muito alta de
baixa frequéncia aquecera o motor excessivamente,
ou o danificara. Pode ocorrer velocidade de
sobrecorrente ou protegao de sobrecorrente.
Faixa configuravel de P04.03: 0.00Hz~P04.05
Tensao V/F 3 | Faixa configuravel de P04.04: 0.0%~110.0%
P04.08 Faixa configuravel de P04.05: P04.03~P04.07 00.0% O
do motor 1 guravel de .05: . .
Faixa configuravel de P04.06: 0.0%~110.0%
(a tensdo nominal do motor 1)
Faixa de configuragdo de P04.07: P04.05~ P02.02
(a frequéncia nominal do motor 1)
Faixa de configuragéo de P04.08: 0.0%~110.0%
(a tensdo nominal do motor 1)
Esta fungdo é usada para compensar a mudancga de
velocidade de rotagéo causada pela carga durante a
compensagao de controle SVPWM para mehorar a
rigidez do motor. Pode ser definida para a frequéncia
Ganho de
_ | de escorregamento do motor, calculada conforme
compensacéo ]
de abaixo:
P04.09 Af=fp-n*p/60 100.0% O
ecorregament i A .
V/E d Da qual f» € a frequéncia nominal do motor e seu
o o
tor 1 codigo de fungdo é P02.02; n é a velocidade nominal
motor
de rotagéo e seu cédigo de fungéo é P02.03; p é o
par de polos do motor. 100.0% corresponde a
frequéncia nominal de escorregamento Af.
Faixa configuravel: 0.0~200.0%
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Fator de
controle de
P04.10 | vibragdo em | No modo de controle SVPWM, uma flutuagdo de 10 O
baixa corrente pode ocorrer no motor em uma faixa de
frequéncia | corrente, especialmente em motores de grande
Fator de poténcia. O motor ndo pode operar de forma estavel
controle de | ou podera ocorrer sobrecorrente. Estes fenémenos
P04.11 | vibragdo em | podem ser cancelados reajustando esse parametro. 10 @]
alta Faixa de frequéncia de P04.10: 0~100
frequéncia. | Faixa de frequéncia de P04.11: 0~100
Limiar de | Faixa de frequéncia de P04.12: 0.00Hz~P00.03
controle de | (frequéncia maxima)
P04.12 ) - 30.00 Hz O
vibragéo do
motor 1
L 0: Sem agao.
Selegéo de ~ » ) .
~ 1: Operagéao automatica de economia de energia.
operagéao de e .
P04.26 X Motor em condi¢des de carga leve, ajusta 0 (@]
economia de . . . .
. automaticamente a tens&o de saida para economizar
energia. )
energia.
Seleciona o canal de definicdo de saida na
separagdo da curva V/F.
0: Tens&o do teclado: a tensdo de saida &
determinada por P04.28.
1: Ajuste de tenséo Al1(O inversor(= 15kW) pode ser
Canal de | ajustado pelo potencidmetro analégico no teclado,
P04.27 | definicdo de | ndo disponivel para os modelos 18.5kW e maiores) 0 O
tensdo 2: Al2 definindo tenséo;
3: Al3 definindo tenséo;
4: HDI definindo tensao;
5: Tensao de ajuste de velocidade multi-passos;
7:Tensao de ajuste de comunicagdo MODBUS.
Nota: 100% corresponde a tensdo nominal do motor.
O cddigo de tenséo é o valor digital de tensdo
Tensao definido quando o canal de ajuste da tenséo é
P04.28 | definida no |selecionado como ““keypad selection” (selegado no 100.0% O
teclado | teclado).
Faixa configuravel: 0.0%~100.0%
T d
empo ce O tempo de aumento de tens&o é o tempo quando o
P04.29 | aumento de 5.0s O
tensso inversor acelera da tensdo minima de saida para a
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Funcéao
tensdo maxima de saida.
Tempo de O tempo de decréscimo de tensdo é o tempo quando
P04.30 |decréscimo de| o inversor desacelera da tensdo maxima de saida 5.0s O
tenséo para tensao minima de saida.
Faixa de configurag&o:0.0~3600.0s
Tensao Define o limite maximo e minimo da tensao de saida.
P04.31 | maxima de |Faixa de configuragdo de P04.31:P04.32~100.0% 100.0% €]
saida (tensdo nominal do motor)
Faixa de configuragédo de P04.32:0.0%~ P04.31
(tensdo nominal do motor)
Tensao RSy e ~ t1=P04.29
P04.32 | minima de B 1'{2=P04.30 0.0% ©}
saida ] !
l‘ti’: 12 1 Timet
Usado para ajustar a tensdo de saida do inversor no
modo SVPWM quando ocorre o enfraquecimento de
fluxo magnético.
Coeficiente de Outputvoltage
enfraqueci- 1//"“‘ """""""" =71(P04.33-1.00) *Vb
P04.33 | mentona ° : 1.00 °
1
poténcia :
constante y
! Output frequency
fo 2f, 4
Faixa de configuragédo de P04.33: 1.00~1.30
Grupo P05 Terminais de Entrada
0: HDI é a entrada de pulso alto.
P05.00 | Entrada HDI | Ver P05.49~P05.54 0 €]
1: HDI é o interruptor de entrada
Selecgo de 0: Sem fungao
P05.01 funcéo do . L. 1 @]
. 1: Rotagéo horaria
terminal S1 . .
- 2: Rotagéo anti- horaria
Selegéo de o
P05.02 | fungdodo |- Controle a3 fios 4 o
terminal S2 | 4: Jogging horario
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Selegéo de | 5: Jogging anti-horario
P05.03 fung&o do | 6: Parada por inércia 7 ©)
terminal S3 | 7. Reset de falha
Selegao de 8: Pausa de operacao
P05.04 fungféo do 9: Entrada para falha externa 0 ©
terminal S4 10:Configuragdo de aumento de frequéncia (UP)
Selegdo de 11:Configuragdo de decréscimo de frequéncia
P05.05 funcéo do 0 @]
terminal S5 (DOWN)
Selegdo de 12:Cancelar configuragéo troca de frequéncia.
P05.06 fungao do 13:Troca entre configuragéo A e configuragdo B 0 o
terminal S6 | 14:Troca entre configuragdo de combinagéo e
Selegdo de | configuragéo A
P05.07 fungdo do | 15: Troca entre configuragdo de combinagéo e 0 (@)
terminal S7 | configuragéo B
Seleg&o de | 16:Terminal 1 de velocidade multi-passo.
P05.08 | fungdodo | 17: Terminal 2 de velocidade multi-passo. 0 o
terminal S8 18: Terminal 3 de velocidade multi-passo.
19: Terminal 4 de velocidade multi-passo. 20:Pausa
de velocidade multi-passo.
21:0pgao de tempo ACC/DEC 1
22:0pgao de tempo ACC/DEC 2
23: Reajuste de parada PLC simples.
24: Pausa PLC simples.
25: Pausa de controle PID.
26: Pausa intercalada (parada na frequéncia atual)
27: Reset intercalado (retorno a frequéncia central)
Selegdo de | 28: Reset contador
P05.09 fung&o do | 29: Proibicdo de controle de torque 0 ©)
terminal HDI | 30. proibicao ACC/DEC
31: Pulso contador
32: Reset de comprimento
33: Cancela a configuragdo de mudanga de
frequéncia temporariamente.
34: Freio DC
36: Troca comando para teclado
37: Troca comando para os terminais
38: Troca o comando para a comunicagao.
39: Comando de pré-energizagao
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40: Limpa a poténcia

41: Mantém a poténcia

61: Troca do polo PID

Quando o terminal age como fungéo de selegdo de
tempo ACC/DEC, é necessario selecionar 4 grupos
de tempo ACC/DEC via combinagao de estado
desses 2 terminais (enquanto terminal 1 escolhe 21,

o terminal 2 escolhe 22)

Terminal2
(22)

Terminal1
(21)

ACC/DEC time
selection

Parameters

OFF OFF

IACC/DEC time 1

P00.11/P00.12

ION OFF

IACC/DEC time 2

P08.00/P08.01

IOFF ON

IACC/DEC time 3

P08.02/P08.03

ION ON

IACC/DEC time 4

P08.04/P08.05

P05.10

Selegéo de
polaridade dos
terminais de
entrada.

O cddigo de fungéo é usado para definir a polaridade
dos terminais de entrada.

Configurar bit para 0, o terminal de entrada é anodo.
Configurar o bit para 1, o terminal de entrada é
catodo.

BITO)
S1

BIT1
S2
BITS | BITG | BITY
S6 S7 S8 HDI
Faixa de configuragdo: 0x000~0x1FF

BIT2,
S3

BIT4|
S5

0x000

P05.11

Tempo de
filtro ON-OFF

Define o tempo de filtro de amostra de S1~S8 e dos
terminais HDI. Se a interferéncia é forte, aumente o
parametro para evitar ma operacao.

0.000~1.000s

0.010s

P05.12

Configuragédo
de terminais
virtuais

0x000~0x1FF(0: Deabilitado, 1:Habilitado )
BIT0:S1 - terminal virtual

BIT1:S2 - terminal virtual

BIT2:S3 - terminal virtual

BIT3:S4 - terminal cirtual

BIT4:S5 - terminal virtual

BIT5:S6 - terminal cirtual

BIT6:S7 - terminal virtual

BIT7:S8 - terminal virtual

BIT8:HDI - terminal virtual

0x000
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Nota: Habilitado um terminal virtual, seu estado pode
ser trocado apenas por comunicagao, o enderego de

comunicagao & 0x200A.

Define o modo de operagdo do controle de terminais
0: Controle 1, 2-fios, determina a direcéo de

rotagéo. Este modo é largamente usado. Determina
a direcéo de rotagdo pelos terminais definidos FWD

e REV.
WD | REV Running
command
— FWD
K1 OFF | OFF | Stopping
Forward
— REV ON | OFF :
K2 running
Reverse
OFF | ON running
COM
ON | ON Hold on
Modo de
1: Controle 2, 2-fios, separa a habilitagdo da diregdo.
P05.13 | controle dos 0 @]
- FWD definido pela fungdo deste modo de operagéo.
terminais
A direcéo depende do estado do REV.
FWD/| REV Running
command
—FWD
K1 OFF | OFF | Stopping
Forward
—REV ON | OFF N
K2 running
OFF | ON Stopping
COM
ON | ON Revgrse
running

2: Controle 1, 3-fios, Sin é o terminal de habilitagao
deste modo, o comando de operagéo é causado por
FWD e a diregéo é controlada por REV. Sin é

naturalmente fechado.
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SB1
r
—— —FWD
SB2
L SIn
J4 REV
K
oM

O controle de diregdo € como abaixo durante a

operagéo:
Diregcdo | Diregao
Sin REV .
anterior atual
. Anti-
Horaria .
OFF—-0 horaria
ON -
N Anti- L.
L. Horaria
horaria
Anti- .
L. Horaria
ON—OF | horaria
ON -
F . Anti-
Horaria .
horaria
ON— ON
Desacelera para parar
OFF OFF

3: Controle 2, 3-fios, Sin é o terminal de habilitagao

deste modo, o comando de operagéo € causado por

SB1 ou SB3 e ambos controlam a diregdo de

operagdo. NC SB2 gera o comando de parada.

SB1
r
—— —{FWD

SB2

L sln

r
" —{REV
SB3

com

Sin

FWD REV

Direcao

ON

OFF— ON

Horaria

ON OFF
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Fungio
Reversa
ON OFF Horaria
ON
OFF —ON Reversa
/ / Deceler
ON—
ar para
OFF / /
parar
Nota: Para o modo de operagio de 2 fios, quando o
terminal FWD/REV]| é valido, o inversor para devido
ao comando de parada de outras fontes, mesmo que
o terminal de controle  |FWD/REV| permanega
valido; o inversor ndo funcionara quando o comando
de parada é cancelado. Somente quando FWD/RE
é reativado, o inversor volta a funcionar. Por
exemplo, quando |STOP/RST] vélido, para quando
ciclo do sinal PLC para, comprimento fixo para e
controle de terminal (ver P07.04).
Tempo de
espera para
P05.14 | . 0.000s O
ligar terminal
S1
Tempo de
espera para
P05.15 ] 0.000s O
desligar O cddigo de fungéo define o tempo de atraso
terminal S1 | correspondente do nivel elétrico dos terminais
Tempo de | programaveis para ligar e desligar.
P05.16 espera para + 0.000 O
. i ; .000s
ligar terminal Si electrllal level |
S2 Sivalid__ invalid V7 vali& 7] invalid
e . —»| 3 i >
Tempo de Switcn-on Sw1tcn-0f#
delay delay
espera para
P05.17 ] 0.000s O
desligar | Faixa de configurag&o: 0.000~50.000s
terminal S2
Tempo de
Pos5.1g | SPerapara 0.000s o
ligar terminal
S3
P05.19 | Tempo de 0.000s O
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Fungao

espera para
desligar
terminal S3

Tempo de
pos5.20 | CSPeraPara 0.000s | O
ligar terminal

S4

Tempo de
espera para
P05.21 0.000s O
desligar

terminal S4

Tempo de
espera para
P05.22 0.000s O
ligar terminal

S5

Tempo de
espera para
P05.23 0.000s O
desligar

terminal S5

Tempo de
espera para
P05.24 0.000s O
ligar terminal

S6

Tempo de
espera para
P05.25 0.000s O
desligar

terminal S6

Tempo de
espera para
P05.26 0.000s O
ligar terminal

S7

Tempo de
espera para
P05.27 0.000s O
desligar

terminal S7

Tempo de
P05.28 | espera para 0.000s O

ligar terminal
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Fungao
S8
Tempo de
espera para
P05.29 ] 0.000s O
desligar
terminal S8
Tempo de
espera para
P05.30 | . . 0.000s O
ligar terminal
HDI
Tempo de
espera para
P05.31 0.000s O
desligar
terminal HDI

Limite mais [O inversor (<£15kW) pode ser definido pelo
P05.32 0.00Vv O
baixo de Al1 | potenciémetro analégico no teclado, ndo disponivel

Configuragéo | para os modelos 18.5kW e maiores.

conrrespon- | O codigo da fungédo define a relagdo entre a tensao de
P05.33 . 0.0% O
dente ao limite| entrada analégica e seu valor correspondente

inferior de Al1| definido. Se a tensdo de entrada analégica estiver

Limite superior| além do valor de entrada minimo ou maximo, o
P05.34 . . - - 10.00V O
de Al1 inversor contara no valor minimo ou maximo.

Configuragéo | Quando a entrada analédgica esta configurada para

conrrespon- | corrente, a tenséo corresponde a: 0~20mA € 0~10V.

P05.35 |dente ao limite| Em casos diferentes, o valor nominal correspondente | 100.0% O

superiorde |de 100.0% ¢ diferente. Ver aplicagdo para
Al1 informagdes detalhadas.

Tempo do | Afigura abaixo ilustra aplicagdes diferentes:
P05.36 filtro de A coresponding setting 0.100s O
entrada Al1 100%

Limite inferior
P05.37 de
Al2

0.00Vv O

Configuragédo

Al1/AI2

correspon-

P05.38 0.0% O

dente ao limitef Y -100%
inferior de Al2

Limite superior] Tempo de filtro de entrada: este parametro é usado

P05.39 10.00V O

de AI2 para ajustar a sensibilidade da entrada analdgica.
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P05.40

Configuragédo
correspondent
ao limite
superior de
Al2

P05.41

Tempo de
filtro de
entrada A12

Aumentar o valor adequadamente pode melhorar a
anti-interferéncia analégica, mas enfraquece a
sensibilidade da entrada analégica.

Nota: Al1 e Al2 podem suportar entrada 0~10V ou
0~20mA, quando Al1

0~20mA, a tensao correspondente de 20mA é 10V.

e AI2 seleciona entrada

100.0%

P05.42

Limite inferior
de
Al3

P05.43

Configuragédo
correspon-
dente ao limite
inferior AI3

P05.44

Valor médio
de AlI3

P05.45

Configuragédo
media
correspon-
dente de Al3

P05.46

Limite superior|
de AI3

P05.47

Configuragédo
correspon-
dente ao limite

superior Al3

P05.48

Tempo de
filtro de
entrada AlI3

Al3 pode suportar a saida de -

Faixa configuravel de P05.32

Faixa configuravel de P05.33:
Faixa configuravel de P05.34:
Faixa configuravel de P05.35:
Faixa configuravel de P05.36:
Faixa configuravel de P05.37:
Faixa configuravel de P05.38:
Faixa configuravel de P05.39:
Faixa configuravel de P05.40:
Faixa configuravel de P05.41:
Faixa configuravel de P05.42:
Faixa configuravel de P05.43:
Faixa configuravel de P05.44:
Faixa configuravel de P05.45:
Faixa configuravel de P05.46:
Faixa configuravel de P05.47:

Faixa configuravel de P05.48

10V~+10V.
0.00V~P05.34
-100.0%~100.0%
P05.32~10.00V
-100.0%~100.0%
0.000s~10.000s
0.00V~P05.39
-100.0%~100.0%
P05.37~10.00V
-100.0%~100.0%
0.000s~10.000s
-10.00V~P05.44
-100.0%~100.0%
P05.42~P05.46
-100.0%~100.0%
P05.44~10.00V
-100.0%~100.0%
0.000s~10.000s

0.100s

-10.00V

-100.0%

0.00Vv

0.0%

10.00V

100.0%

0.100s

P05.50

Limite inferior
de frequéncia
da HDI

0.000kHz~P05.52

0.000
kHz

P05.51

Configuragédo
corrrespon-
dente &

frequéncia

baixa HDI.

-100.0%~100.0%

0.0%

72




Inversor MotionDrive200A Apéndice D
Cadigo
N Valor Modifi-
de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
5 padrao car
Fungao
Limite superior|
) 50.00
P05.52 |de frequéncia | P05.50 ~50.00kHz KHz O
da HDI
Definigao
correspon-
dente ao limite
P05.53 . -100.0%~100.0% 100.0% O
superior de
frequéncia
HDI.
Tempo de
filtro de
P05.54 | entrada de |0.000s~10.000s 0.100s O
frequéncia
HDI.
Grupo P06 Terminais de Saida
Selecao de fungao dos terminais de saida de pulso
de alta velocidade.
0: Saida de pulso de alta velocidade de polo de
P06.00 | Saida HDO coletor aberto: a frequéncia méxima} de puls? é 0 o
50.0kHz. Ver P06.27~P06.31 para informacdes
detalhadas das fungdes relacionadas.
1: Saida de polo de coletor aberto. Ver P06.02 para
informagdes detalhadas das fungdes relacionadas.
P06.01 Saida Y1 | 0: Invalido 0 O
P06.02 | Saida HDO | 1: Em operagéo 0 O
Saida de relé | 2: Rotagéo horaria
P06.03 = . - 1
RO1 output | 3: Rotagéo anti-horaria
4: Jogging
5: Falha do inversor
6: Teste de grau de frequéncia FDT1
7: Teste de grau de frequéncia FDT2
8: Atingiu frequéncia ajustada
9: Operagao em velocidade zero
Saida de Relé _ . e .
P06.04 10: Atingiu frequéncia de limite superior 5 O
RO2 . . TP
11: Atingiu frequéncia de limite inferior
12: Pronto para funcionar
13: Pré-magnetizacéo
14: Pré-alarme de sobrecarga
15: Pré-alarme de subcarga
16: Finalizacéo de etapa PLC simples.
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17: Finalizag&o do ciclo PLC simples
18: Atingiu valor de contagem do ajuste
19: Atingiu valor de contagem definida
20: Falha externa valida
22: Atingiu tempo de operagao
23: Saida de terminais virtuais de comunicagao
MODBUS
26: Estabelecimento de tens&do de barramento DC
27: Motor auxiliar 1
28: Motor auxiliar 2
O cddigo de fungéo é usado para definir o polo do
terminal de saida.
Quando o bit atual é ajustado em 0, o terminal de
Selegdo de | entrada é positivo.
polaridade dos| Quando o bit atual é definido em 1, o terminal de
P06.05 terminais de | entrada é negativo. 0 ©
espera
BITO) BIT1 BIT2| BIT3|
Y HDO RO1 RO2
Faixa de configuragdo:0~F
Tempo de
P06.06 | espera para 0.000s O
ligar Y1
Tempo de
P06.07 | espera para 0.000s O
desligar Y1 O cddigo de fungéo define o tempo de espera
Tempo de | correspondente da mudanga de nivel elétrico durante
P06.08 | espera para | o terminal programavel liga e desliga. 0.000s O
ligar HDO ) <| li
Y electric level
Tempo de ' ( inyalid
P06.09 | espera para Y vald ;Jnéilzfch on —HV Vahdn{Switch off//*iv 0.000s ©
desligar HDO delay delay
Tempo de | Faixa de configuragéo: 0.000~50.000s
P06.10 | espera para Nota: P06.08 e P06.09 sao validos somente quando 0.000s e)
ligar RO1 | P06-00=1.
Tempo de
P06.11 | espera para 0.000s O
desligar RO1
Tempo de
P06.12 0.000s O
espera para
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ligar RO2
Tempo de
P06.13 | espera para 0.000s O
desligar RO2
P06.14 | Saida AO1 | 0: Frequéncia de operagéo 0 O
P06.15 | Saida AO2 | 1: Frequéncia definida 0 O
2: Frequéncia de referéncia de rampa
3: Velocidade de rotagdo de operagao(relativo a 2
vezes a velocidade de rotagédo de sincronizagdo do
motor)
4: Corrente de saida
(relativa a 2 vezes a corrente nominal do VFD)
5: Corrente de saida
(relativo a 2 vezes a corrente nominal do motor)
6: Tensao de saida (relativo a 1.5 vezes a tensao
nominal do inversor)
7: Poténcia de saida(relative a 2 vezes a poténcia
Selegdo de | nominal do motor)
saida de pulso| 9: Torque de saida(relativo a 2 vezes o torque
P06.16 de alta nominal do motor) 0 O
velocidade | 10: Valor de entrada analégica Al1 (O inversor(<
HDO 15kW) pode ser ajustado pelo potenciémetro
analdgico no teclado, n&do disponivel para os
modelos 18.5kW e maiores)
11: Valor de entrada analégica Al2
12: Valor de entrada analégica Al3
13: Valor de entrada HDI de pulso de alta-
velocidade.
14: Valor estabelecido 1 de comunicacdo MODBUS.
15: Valor estabelecido 2 de comunicacdo MODBUS.
22: Corrente de torque ( relativa ao triplo da corrente
nominal do motor)
23: Frequéncia de referéncia de rampa (com sinal)
P06.17 Limite' inferior | Os c.édigos de funcéo acima definem a relagéol 0.0% o
de saida AO1.| relativa entre o valor de saida e a saida analogica.
Saida Quando o valor de saida excede a faixa de saida
correspon- | maxima ou minima, sera contado de acordo com o
P06.18 . o ) , 0.00Vv O
dente AO1 ao| limite inferior ou limite superior de saida.
limite inferior. | Quando a saida analdgica é a saida atual, 1TmA
P06.19 Limite'superior iguala a O.SY. ’ N 100.0% o
de saida AO1.| Em casos diferentes, a saida analdgica
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P06.20

Saida
correspon-
dente AO1 ao
limite superior.

P06.21

Tempo de fltro
de saida AO1

P06.22

Limite inferior
de saida AO2.

P06.23

Saida
correspon-
dente AO2 ao
limite inferior

P06.24

Limite superior|
de saida AO2.

P06.25

Saida
correspon-
dente AO2 ao
limite superior.

P06.26

Tempo de
filtro de saida
AO2

P06.27

Limite inferior
de saida
HDO.

P06.28

Saida HDO
correspon-
dente ao limite
inferior.

P06.29

Limite superior|
de saida
HDO.

P06.30

Saida HDO
correspon-
dente ao limite
superior

P06.31

Tempo de
filtro de saida
HDO.

correspondente de 100% do valor de saida é
diferente. Para mais detalhes, ver se¢édo 7.10
Controle PID.

A

10V(20mA)

0.0% 100.0%

Faixa de configuragéo de P06.17: -100.0%~P06.19
Faixa de configuragédo de P06.18: 0.00V~10.00V
Faixa de configuragéo de P06.19: P06.17~100.0%
Faixa de configuragédo de P06.20: 0.00V~10.00V
Faixa de configuragédo de P06.21: 0.000s~10.000s
Faixa de configuragéo de P06.22: 0.0%~P06.24
Faixa de configuragédo de P06.23: 0.00V~10.00V
Faixa de configuragéo de P06.24: P06.22~100.0%
Faixa de configuragédo de P06.25: 0.00V~10.00V
Faixa de configuargédo de P06.26: 0.000s~10.000s
Faixa de configuragdo de P06.27: 0.000s~10.000s
Faixa de configuragdo de P06.28: 0.00~50.00kHz
Faixa de configur¢do de P06.29: P06.27~100.0%
Faixa de configuragdo de P06.30: 0.00~50.00kHz
Faixa de configuragédo de P06.31: 0.000s~10.000s

10.00V

0.000s

0.0%

0.00Vv

100.0%

10.00V

0.000s

0.00%

0.00kHz

100.0%

50.00
kHz

0.000s

Grupo P07 Interface Homem-Maquina

P07.00

Senha do

Usuario

0~65535

A protecao por senha sera valida ao ajustar qualquer
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numero diferente de zero.

00000: Limpe a senha do usuario anterior e torne a
protegao de senha invalida.

Depois que a senha do usuario se torna valida, os
usuarios ndo poderdo entrar no menu de parametros.
Apenas a senha correta pode fazer a verificagdo do
usuario ou modificar os parametros. Lembre-se das
senhas de todos os usuarios.

Sair do estado de edigdo dos codigos de fungéo por
1 minuto torna a prote¢do de senha valida.

Se a senha estiver disponivel, presisone
para entrar no estado de edigéo dos codigos de
funcdo e entdo “0.0.0.0.0” sera exibido. A menos que
a senha de entrada esteja correta, o operador ndo
pode entrar nela.

Nota: A restauracéo do valor padrao pode limpar a

senha, favor usar com cautela.

P07.01

Copia de
parametros

O cddigo de fungdo determina o modo de cépia dos
parametros.

0: Sem operagao

1: Baixa o parametro da fungao local no teclado.

2: Descarregar o parametro de funcgéo do teclado
para enderegos locais (incluindo os parametros do
motor)

3: Faga o download do parametro de fungdo do
teclado em endereco local (exceto o parametro de
motor do grupo P02)

4: Faga o ownload dos parametros de fungdo do
teclado no endereco local (somente parametros de
motor do grupo P02)

Nota: Depois de completar a operagdo 1 ~ 4, o
parametro voltara para 0 automaticamente, a fungédo
de upload e download exclui os parametros de
fabrica de P29.

P07.02

QUICK/JOG]
function
selection

Unidade: Fungao de tecla |QUICK/JOG

0: Sem fungéo
1: Jogging. Pressione |QUICK/JOG| para comegar a
operagao jogging.
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2: Muda o estado de exibi¢ao pela chave.

Pressione para deslocar o codigo da
fungéo exibida da direita para a esquerda.

3: Troca entre rotagéo horaria e rotagao anti-horaria.
Pressione para mudar a direg&o dos
comandos de frequéncia. Fungdo sé é valida nos
canais de comando do teclado.

4: Limpe as configuragdes UP/DOWN .Pressione

IQUICK/JOG| para limpar o valor definido de

UP/DOWN.

5: Parada por inércia. Pressione para
parar por inércia.

6: Mude a fonte dos comandos de operagéo.
Pressione para mudar a fonte dos
comandos de operagao.

7: Modo rapido de colocagao em funcionamento (de
acordo com parametros n&o relacionados de fabrica)
Nota: Pressione para mudar entre
rotacéo horaria e rotagdo anti-horaria. O inversor ndo
registra o estado depois de trocar durante o
desligamento. O inversor operara de acordo com o
parameter P00.13 na proxima energizagao.

Dezena: Selegao de trava do teclado

0: Nao trava teclas do teclado

1: Trava todas teclas do teclado

2: Trava parte das teclas do teclado(trava PRG/ESC))
Nota: Se a dezena é 1, pressione + 3

vezes, e todas teclas travam.
Mantenha pressionada enquanto pressiona M 3
vezes libera teclas.

Faixa configuravel: 0x00—-0x27

P07.03

Alterando a
selecéo de
sequéncia do
comando
QUICK/JOG

Quando em P07.02=6, defina a sequéncia de
mudancga dos canais de comando de operagao.
0:Controle pelo teclado—controle de
terminais—controle de comunicagéo

1: Controle pelo teclado——controle de terminais
2: Controle pelo teclado——controle de

comunicagéo.
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3: Controle pelos terminais——controle de
comunicagéo.

P07.04

ISTOP/RS
Funcao de
parada

ISTOP/RST]| é valido para parar a fungéo. [STOP/RST|

é valido em qualquer estado pra reset de falha.
0: Valido somente para controle pelo teclado.
1: Valido para ambos, controle pelo teclado e
controle pelos terminais.

2: Valido para ambos, controle pelo teclado e
controle de comunicagdes.

3: Valido para todos os modos de controle.

P07.05

Estado de
Parametros 1

0x0000~0xFFFF

BITO: Frequéncia de operagao (Hz on)

BIT1: Frequéncia de ajuste (Hz flickering)
BIT2: Tensao de barramento (Hz on)

BIT3: Tensao de saida(V on)

BIT4: Corrente de saida (A on)

BIT5: Velocidade de rotagédo operagao(rpm on)
BIT6: Poténcia de saida(% on)

BIT7: Torque de saida(% on)

BIT8: Referéncia PID (% piscando)

BIT9: Valor de feedback PID (% ligado)

BIT10: Estado de terminais de entrada

BIT11: Estado de terminais de saida

BIT12: Valor ajustado de torque(% on)

BIT13: Valor contador de pulso

BIT14: Valor de comprimento

BIT15: PLC e etapa atual em velocidade multi-

passos.

0x03FF

P07.06

Estado de
Parametros 2

0x0000~0xFFFF

BITO: Al1 (V on) (O inversor (<15kW) pode ser
ajustado através do potenciémetro analégico no
teclado, ndo disponivel para os modelos 18.5kW e
maiores)

BIT1: AI2 (V on)

BIT2: AI3 (V on)

BIT3: Frequéncia HDI

BIT4: Porcentagem de sobrecarga do motor (% on)
BIT5: Porcentagem de sobrecarga do motor (% on)

0x0000
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Fungao
BIT6: valor de referéncia da frequéncia de rampa (Hz
on)
BIT7: Velocidade linear
BIT8: Corrente de entrada AC (A on)
BIT9: limite de frequéncia superior (Hz on)
0x0000~0xFFFF
BITO: Frequéncia de ajuste
(Hz on, frequéncia piscando lentamente).
BIT1: Tensao de barramento (V on)
BIT2: Estado dos terminais de entrada
BIT3: Estado dos terminais de saida
BIT4: Referéncia PID (% piscando)
BIT5: Valor de feedback PID (% piscando)
Paramet BIT6: Reservado
arametro no BIT7: Valor Al1 analdgico (V on) (O inversor (<
P07.07 estado de 0x00FF O
15kW) pode ser ajustado pelo potencidmetro
parada
analégico no teclado, n&do disponivel para os
modelos 18.5kW e maiores)
BIT8: Valor Al2 analdgico (V on)
BIT9: Valor Al3 analégico(V on)
BIT10: Frequéncia HDI de pulso de alta-velocidade.
BIT11: PLC e passo atual em velocidade multi-
passos.
BIT12: Contadores de pulso
BIT14: Limite superior de frequéncia (Hz on)
0.01~10.00
Coeficiente de . . ~
P07.08 . Frequéncia mostrada = frequéncia de operacédo* 1.00 O
Frequéncia
P07.08
Coeficiente d 0.1~999.9%
¢ |<.:|en e ae Velocidade de rotagdo mecéanica =120* frequéncia de
P07.09 |Velocidade de 100.0% O
= operagdo mostrada x P07.09/pares de polos do
Rotagéo
motor
Coeficiente de| 0.1~999.9%
P07.10 | Velocidade | Velocidade linear= Velocidade de rotagdo mecéanica 1.0% O
Linear x P07.10
Temperatura
P07.11 |do médulo da| 0~100.0°C [ J
ponte
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retificadora
Temperatura
P07.12 | do modulo |0~100.0C [ ]
inversor
Verséo de
P07.13 1.00~655.35 [ J
software
Tempo de
P07.14 operagdo |0~65535h [ J
cumulativo
Bits altos de . .
Mostra a energia usada pelo inversor
P07.15 | consumo de . . [ J
. Consumo de energia do inversor
energia
- X =P07.15*1000+P07.16
Bits baixos de| . o ] .
P07.16 | consumo de Fa?xa conf!gura’vel P07.15: 0~65535 kWh (*1000) °
energia Faixa configuravel P07.16: 0.0~999.9 kWh
Tipo de 0: Tipo G
P07.17 . [ J
inversor 1: Tipo P
Poténcia
P07.18 | nominal do |0.4~3000.0kW [ ]
inversor
Tensao
nominal do
P07.19 ) 50~1200V [ J
inversor
Corrente
P07.20 | nominal do |0.1~6000.0A [ ]
inversor
Codigo de
P07.21 s 0x0000~0xFFFF [ J
fabrica 1
Codigo de
P07.22 ) 0x0000~0xFFFF [ J
fabrica 2
Codigo de
P07.23 ) 0x0000~0xFFFF [ J
fabrica 3
Codigo de
P07.24 ) 0x0000~0xFFFF [ J
fabrica 4
Codigo de
P07.25 ) 0x0000~0xFFFF [ J
fabrica 5
Cadigo fabrica
P07.26 0x0000~0xFFFF [ J

6
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P07.27

Tipo de falha
atual

P07.28

Tipo de falha
anterior 1

P07.29

Tipo de falha

anterior 2

P07.30

Tipo de falha

anterior 3

P07.31

Tipo de falha

anterior 4

P07.32

Tipo de falha

anterior 5

0:Sem falha

1:1GBT Protegao de fase U (OUt1)
2:IGBT Protegéo de fase V (OUt2)
3:IGBT Protegéo de fase W (OUt3)
4:0C1

5:0C2

6:0C3

7:0V1

8:0V2

9:0V3

10:UV

11:
12:
13:
14:
15:
16:
17
18:
19:
20:
21:
22:
23:
24:
25:
26:
27:
28:
32:
33:
36:

Sobrecarga do motor (OL1)

Sobrecarga do inversor (OL2)

Perda de fase - lado de entrada (SPI)

Perda de fase no lado de saida (SPO)
Superaquecimento do médulo retificador (OH1)
Superaquecimento no médulo do inversor (OH2)

: Falha externa (EF)

Falha de comunicagédo 485 (CE)

Falha de detecgéo de corrente (ItE)

Falha auto ajuste automatico do motor (tE)
Falha de operagdo EEPROM (EEP)

Falha offline de resposta PID (PIDE)

Falha da unidade de frenagem (bCE)

Atingiu tempo de operacéo (END)

Sobrecarga elétrica (OL3)

Falha de Comunicagao do painel (PCE)

Falha de upload do parametro (UPE)

Falha de download do parametro (DNE)

Falha de curto-circuito no aterramento 1 (ETH1)
Falha de curto-circuito no aterramento 2 (ETH2)
Falha de sub tenséo (LL)

P07.33

Falha atual de frequéncia de operagao

0.00Hz

P07.34

Frequéncia de referécia de rampa em falha atual

0.00Hz
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P07.35 Tens&do de saida em falha atual ov
P07.36 Corrente de saida em caso de falha 0.0A
P07.37 Tensdo de barramento em caso de falha 0.0V
P07.38 Temperatura maxima em caso de falha 0.0C
P07.39 Falha de estado dos terminais de entrada 0 [ J
P07.40 Estado das entradas digitais em caso de falha 0 [ ]
P07.41 Frequéncia de operagdo na falha anterior 0.00Hz [ ]
P07.42 Frequéncia de referécia de rampa da falha anterior 0.00Hz [ ]
P07.43 Tensado de saida na falha anterior oV [ ]
PO07.44 Corrente de saida na falha anterior 0.0A [ J
P07.45 Tensdo de barramento na falha anterior 0.0V [ J
P07.46 Temperatura maxima na falha anterior 0.0C [ J
P07.47 Estado dos terminais de entrada na falha anterior 0 [ ]
P07.48 Estado dos terminais de saida na falha anterior 0 [ ]
P07.49 Frequéncia de operagéo na falha anterior 2 0.00Hz [ J
P07.50 Tens&o de saida na falha anterior 2 0.00Hz [ J
P07.51 Corrente de saida na falha anterior 2 oV [
P07.52 Corrente de saida na falha anterior 2 0.0A [ J
P07.53 Tensdo de barramento na falha anterior 2 0.0V [ J
P07.54 Temperatura maxima na falha anterior 2 0.0C [ J
P07.55 Estado dos terminais de entrada na falha anterior 2 0 [ ]
P07.56 Estado dos terminais de saida na falha anterior 2 0 [ ]
Grupo P08 Fungdoes Avangadas
pos.00 | 1oMPOACC De%inde o
2 modelo
Depende
P08.01 |Tempo DEC 2| ver P00.11 and P00.12 para definicio detalhada. do O
A série MotionDrive200A define quatro grupos de Dr:;g(;ilge
P08.02 | ACC time 3 tempo ACC/DEC que podem ser selecionados pelo do o
Grupo P5. O primeiro grupo de tempo ACC/DEC & modelo
aquele definido pela fabrica. Valor padréo. Depende
Faixa de configuragdo: 0.0~3600.0s
P08.03 (Tempo DEC 3 do O
modelo
P08.04 |Tempo ACC 4 Depende O
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Funcéao
do
modelo
Depende
P08.05 (Tempo DEC 4 do O
modelo
Este parametro é usado para definir a frequéncia de Depende
Frequéncia de| referéncia durante o jogging.
P08.06 q . . : 109919 do O
jogging Faixa de configuragédo: 0.00Hz ~ P00.03
(frequéncia maxima) modelo
O tempo ACC de jogging significa o tempo Depende
Tempo ACC . .
P08.07 . necessario caso o inversor for de OHz para a do O
de jogging Fp
frequéncia maxima. modelo
O tempo DEC de jogging significa o tempo
- . . o Depende
necessario se o inversor for da frequéncia maxima
Tempo DEC
P08.08 o (P0.03) para OHz. do o
de jogging . . ~
Faixa de configurag&do:0.0~3600.0s modelo
Frequéncia de| Quando a frequéncia definida esta na faixa de
P08.09 . - . . 0.00Hz O
jumping 1 | frequéncia de mudanga subita, o inversor operara no
Faixa de limite da frequéncia de mudanga subita.
P08.10 |frequéncia de O inversor pode evitar o ponto de ressonancia 0.00Hz o
umping 1 mecanica ajustando a frequéncia de mudanga subita.
JUMPIng O inversor pode ajustar trés frequéncias de mudanga
Frequéncia de| ., . = L
P08.11 ) ) subita. Mas esta fungao sera invalida se os pontos 0.00Hz @)
jumping2 | 4o mudanga/salto forem 0.
Faixa de "
f AN
Anei Setting frequency LT .
P08.12 |frequéncia de T . [ Frerenarnss 0.00Hz @]
jumping 2 frequency {}moping range3
Frequéncia de -———-
P08.13 ) a ) fimgping fm ing range2 0.00Hz O
jumping 3 b2 [ T
frequency § wovngranse2
jumpping | _|__ /1 __ _y M@resnararos
Faixa de frequency ; WRboing range 1
P08.14 |frequéncia de 0.00Hz @]

jumping 3

»

L
Time t

Faixa de configuragédo: 0.00Hz ~ P00.03
(frequéncia maxima)
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Funcéao
Faixa de Esta~fungéo se aplica as indl]st~rias qlue requeiem la
PO8.A5 funcéio f.ungao d('e ?ercurso e convolugéo, tais como téxteis e 0.0% o
fibras quimicas.
cruzada A fungéo de percurso significa que a frequéncia de
Faixa de saida do inversor flutua, tendo a frequéncia definida
P08.16 m’uqanga f:omo seu cehtro. O percurso de freq’uénc.ir.-l. é 0.0% o
subita de ilustrado abaixo, onde a transversal é definida por
frequéncia | P08.15. Quando P08.15 é definido como zero, a
Tempo de | transversal estara desabilitada.
P08.17 acelera(;f.\o da L L 5.0s o
cruzada roquancy TN decoterse per
wainle teaoency |/ nearmre
o ey WS ooy ot
Faixa transversal: o funcionamento transversal é
limitado pela frequéncia superior e inferior.
A faixa de frequéncia transversal relativa a
frequéncia central: faixa transversal AW =frequéncia
central Xfaixa cruzada P08.15.
Frequéncia de salto repentino=faixa transversal
Tempode | Ay xfaixa de frequéncia de salto repentino P08.16.
desacele- Quando operado na frequéncia transversal, o valor
P08.18 ragéo da relativo é a frequéncia de salto repentina. 5.0s O
funcao Tempo de elevagao da frequéncia transversal: Tempo
cruzada do ponto mais baixo ao ponto mais alto.
Tempo de queda da frequéncia transversal: tempo do
ponto mais alto ao ponto mais baixo.
Faixa de configuragéo de P08.15: 0.0~100.0%
(relativa ao ajuste da frequéncia)
Faixa de configuragéo de P08.16: 0.0~50.0%
(relativa a faixa transversal)
Faixa de configuragdo de P08.17: 0.1~3600.0s
Faixa de configuragdo de P08.18: 0.1~3600.0s
Unidade: Numero de pontos decimais de velocidade
linear
Numero de | 0: Sem pontos decimais
P08.19 porﬂos. 1: Um. ponto decim.al . 0%00 o
decimais | 2: Dois pontos decimais
exibidos 3: Trés pontos decimais
Dezena: Numero de pontos decimais de frequéncia
0: Dois pontos decimais
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Funcéao
1: Um ponto decimal
Faixa: 0x00—0x13
Corregdo
) _Q 0: Correto
analégica de
P08.20 1: Incorreto Oom [ J
entrada e . i i
. Faixa configuravel: 0—1
saida
Valor de O contador conta os sinais de pulso de entrada
P08.25 | contagem de | através dos terminais S (com a fungdo de ativacédo 0 O
ajuste do contador) ou HDI (P05.00=1).
Quando o contador alcanga um numero fixo, os
terminais de saida multi-fungdo mostrardo na saida o
sinal de “chegada do numero do contador fixado” e o
contador opera.
Quando o contador atinge o nimero estabelecido, os
terminais de saida multi-fungéo jogardo para saida
“chegada do numero do contador estabelecido", o
Valor de contador limpara todos os niumeros e para, depois
P08.26 | contagem de reconta antes do proximo pulso. 0 o
. A funcgéo é ilustrada abaixo:
ajuste
P 0 0 I Ny I8y
N0 ( ' 1 setting countin:
o 1: &x'l ; : [_1 ar:r\.galgutctulg
i
HDO. ROI. —ﬂccums
ROY arrival output
Faixa configuravel P08.25: P08.26~65535
Faixa configuravel P08.26: 0~P08.25
Pré-ajuste o tempo de funcionamento do inversor.
Tempo de | Quando o tempo de funcionamento atinge o tempo
P08.27 funciona- | definido, os terminais multi-funcéo de saida digital Om O
mento emitirdo o sinal “atingiu o tempo de funcionamento”.
Faixa de configuragdo:0~65535 min
Numero de | Tempo de falha do reset (reajuste): definir o tempo
P08.28 tentativas de | de falha do reset selecionando essa fu.n(l;éo. Seo 0 o
reset tempo de reset exceder esse valor definido, o
automatico | inversor parara por causa da falha e esperara para
Tempo de | ser reparado.
intervalo para | Tempo de intervalo de reset de falhas: O intervalo
o reset entre o momento em que a falha ocorre e o momento
P08.29 L ~ 1.0s O
automatico de| em que ocorre a agao de reset.
falhas. Faixa de configuragéo de P08.28: 0~10
Faixa de configuragdo de P08.29: 0.1~3600.0s
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Funcéao
Taxa de L . .
. A frequéncia de saida do inversor muda, como a
decresci- ) . -
to de carga. E é usada principalmente para equilibrar a
men
P08.30 . poténcia quando varios inversores acionam uma 0.00Hz @]
frequéncia do
carga.
controle em i . ~
Faixa de configuragdo:0.00~10.00Hz
queda.
Valor de Quando a frequéncia de saida exceder a frequéncia
P08.32 detecgao | correspondente do nivel elétrico FDT, os terminais 50.00 o
’ FDT1 do nivel| multi-fungéo digitais de saida emitirdo o sinal “Nivel Hz
elétrico. de frequéncia FDT detectado” até a frequéncia de
Valor de saida decrescer para um valor inferior (nivel elétrico
detecgdo de | FDT - valor de detecgdo de retengdo) da frequéncia
P08.33 690 ¢ etenglo) da frequénci 5.0% o
retengdo | correspondente e o sinal sera invalido. Abaixo esta
FDT1 um diagrama da forma da onda:
Valor de Output frequency
detegao do FDT level 50.00
Pog.34 | ©0°¢0 € TFOTlag o
nivel elétrico > Hz
FDT2 i
j ' 2
A |
Y,
Valor de RO1, RO2 »7
detecgdo de | Faixa configuravel P08.32: 0.00Hz~P00.03
P08.35 - N - 5.0% O
retengédo (frequéncia maxima)
FDT2 Faixa configuravel P08.33: 0~100.0%
(FDT1 - nivel elétrico)
Faixa configuravel P08.34: 0.00 Hz ~P00.03
(frequéncia maxima)
Faixa configuravel P08.35: 0.0~100.0%
(FDT2 — nivel elétrico)
Valor de Quando a frequéncia de saida esta abaixo ou acima
detecgdo de | da frequéncia definida, o terminal multi-fungéo digital
P08.36 . e N 0.00Hz O
alcance de | de saida mostrara o sinal “Atingiu frequéncia”. Ver o
frequéncia. |diagrama abaixo para informacdes detlahadas:
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Output frequency

""" "X~ Detecting range
S S S N

» T

v |

RO1, RO2 . T
>

Faixa configuravel: 0.00Hz~P00.03 (a frequéncia
maxima)

P08.37

Habilitar
frenagem
reostatica

Este parametro é usado para controlar a unidade de
frenagem interna.

0: Desativada

1: Ativada

Nota: Aplicavel apenas nos modelos com unidade de
frenagem interna.

P08.38

Limiar de
tenséo

Depois de definir/ajustar a tensdo de barramento
original, ajuste o parametro para frear a carga
adequadamente. O valor de fabrica muda com o
nivel de tens&o.

Faixa de configuragéo: 200.0~2000.0V

Para 220V
380.0V

Para 380V
700.0vV

Para 660V
1120.0V

P08.39

Modo de

funciona-

mento do
ventilador de
refrigeracé@o

Ajuste o modo de operagéo do ventilador de
refrigeracéo.

0: Modo normal, depois que o retificador recebe o
comando de operagéo, ou a temperatura detectada
do modulo estiver acima de 45°C, ou a corrente do
modulo estiver acima de 20% da corrente nominal, o
ventilador funcionara.

1: O ventilador continua funcionando depois de ligar
(geralmente para locais com temperatura e umidade
altas)

2: O ventilador ligara quando a frequéncia de rampa
do inversor é maior que OHz; se a frequéncia de
operacéo € OHz ou muda do estado de operacgéo
para estado parado, o ventilador parara apoés 1
minuto.

Faixa configuravel: 0-2

P08.40

Selegdo PWM

0x00~0x21

00
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Fungao
Unidades LED: Selegdo do modo PWM. @]
0: Modo 1 PWM, modulagao trifasica e modulagéo
bifasica.
1: Modo 2 PWM, modulagéo trifasica.
LED dezenas: Limite de frequéncia da portadora de
baixa velocidade.
0: Modo 1 limite de frequéncia da portadora de baixa
velocidade, a frequéncia portadora sera limitada em
2k se exceder 2k em baixa velocidade.
1: Modo 2 limite de frequéncia da portadora de baixa
velocidade, a frequéncia portadora sera limitada em
4k se exceder 4k em baixa velocidade.
2: Nao ha limite.
0x00~0x11
Unidades LED o
Selegdo de da| 0: Invalido
P08.41 [sobremodulag| 1: Valido 0x01
ao LED dezenas
0: Sobremodulagao leve
1: Sobremodulagdo pesada
0x000~0x1223
LED undiades: Habilita a selegao de frequéncia
0: Ambas as teclas e ajustes digitais pelo
potenciémetro séo validos.
1: Somente o ajuste das teclas ¢ valido.
2: Somente ajustes digitais pelo potencidmetro sdo
validos.
3: Nem as teclas nem os ajustes digitais pelo
potenciémetro séo validos.
LED dezenas: selegao do controle de frequéncia.
Controle de -
P08.42 | dados pelo 0: V?I!do somente quando P00.06=(? ou P00.07=0 0x0000 o
teclado 1: VaIAldolpara todas as formas de ajuste de
frequéncia.
2: Invalido para velocidade multi-passos quando a
velocidade multi-passos tem a prioridade.
LED centenas: sele¢do de agédo durante parada.
0: Ajuste é valido
1: Habilitado durante a operagéao. Apaga depois de
parar.
2: Habilitado durante a operagéo. Apaga depois de
receber o comando de parada.
LED milhares: Fungao integral do potencidmetro
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digital e teclas |[A/V
0: A fungao integral é vaélida.
1: A fungdo integral é invélida.
Taxa de
integracao do
P08.43 potencié- |0.01~10.00s 0.10s @]
metro pelo
teclado
0x00~0x221
LED unidade: Selecéo de controle de frequéncia
0:UP/DOWN - Habilita terminais de ajuste.
1:UP/DOWN - Habilita terminais de ajuste.
LED dezenas: selegdo de controle de frequéncia
0: Valido apenas quando P00.06=0 ou P00.07=0
Controle de A o
. 1: Todas as frequéncias séo validas.
P08.44 terminais . o . 0x000 O
2: Quando o multi-passo tem prioridade, o multi-
UP/DOWN i -
passos é desabilitado.
LED centenas: Seleciona a agdo quando para.
0: Habiltiado
1: Valido na operagao. Apaga depois da parada. 2:
Vaélido na operacédo. Apaga depois de receber
comandos de parada.
UP - Taxa de
incremento do
P08.45 ) 0.01~50.00 Hz/s 0.50 Hz/s O
terminal de
frequéncia.
DOWN Taxa
de diminuigao
P08.46 ) 0.01~50.00 Hz/s 0.50 Hz/s O
do terminal de
frequéncia
0x000~0x111
Unidades LED: Seleciona agédo quando desligado.
0: Salva ao desligar
1: Apaga ao desligar
Acao quando pag 9 X ~ .
o aiuste de LED dezenas: Seleciona agao quando a frequéncia
! . definida de MODBUS esta desligada.
P08.47 frequéncia . 0x000 O
, 0: Salva ao desligar
esta 1: Apaga ao desligar
desligado. - Apag 9 . _
LED centenas: seleciona agédo quando outra
frequéncia ajustada esta desligada.
0: Salva ao desligar
1: Apaga ao deslgiar
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Fungao
Consumo
P08.48 inici.al de . Este parametro é usa(.jo para ajustar o valor original 0° o
energia — Bit | do consumo de energia.
alto Valor original de consumo de energia
Consumo | =P08.48*1000+ P08.49(kWh)
inicial d Faixa configuravel P08.48: 0~59999°(k
Pog4g | 'Mcalde ra \gura (k) 0.0° o
energia — bit | Faixa configuravel P08.49: 0.0~999.9
baixo
Este cédigo de funcéo habilita usar o fluxo
magnético.
0: Invalido.
100~150: quanto maior este coeficiente, maior a
forgca da frenagem.
Este inversor é usado para aumentar o fuxo
magnético a fim de desacelerar o motor. A energia
gerada pelo motor durante a frenagem pode ser
transformada em calor aumentando o fluxo
Frenagem por magnstico.
9 P O inversor, monitora o estado do motor
P08.50 fluxo . | . 0 [ ]
L continuamente até mesmo durante o periodo do fluxo
magneético L. L.
magnético. Portanto, o fluxo magnético pode ser
usado na frenagem do motor, assim como para
mudar a velocidade de rotagdo do motor. As outras
vantagens sao:
Freia imediatamente apds comando de parada.
Nao é preciso esperar o fluxo magnético enfraquer.
Melhor refrigeracédo para motores. A corrente do
estator, diferente do rotor, aumenta durante o fluxo
magnético da frenagem, enquanto que a refrigeragao
do estator é mais efetiva que a do rotor.
Fator de
L Este cédigo de fungéo é usado para ajudar a
poténcia de .
P08.51 corrente exibida do lado de entrada AC. 0.56 O
entrada do . ) =
. Faixa de configuragéo: 0.00~1.00
inversor
Grupo P09 Controle PID
Quando a selegado de comando de frequéncia
(P00.06, P00. 07) é 7 ou a selegdo do canal de
Fonte de | ajuste de tensdo (P04.27) é 6, o modo de operagéo
P09.00 . . ) 0 O
referéncia PID| do inversor é pelo controle PID.
O parametro determina o canal-alvo de referéncia
durante o processo PID.
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0: Referéncia digital pelo teclado(P09.01)

1: Referéncia pelo canal analégico Al1, o inversor (<
15kW) pode ser ajustado pelo potenciémetro
analégico no teclado, n&do disponivel para os
modelos 18.5kW e maiores.

2: Referéncia do canal analégico Al2

3: Canal analégico definido Al3

4: Pulso de alta velocidade HDI ajustado

5: Velocidade multi-passos ajustada

6: Comunicagcdo MODBUS ajustada

O ajuste do procedimento PID relativo é 100% da
resposta de controle do sistema.

O sistema é calculado de acordo com o valor relativo
(0~100.0%).

Nota:

Referéncia de velocidade multi-passo é realizada
através dos parametros do Grupo P10.

P09.01

PID pré-
definido pelo
teclado

Quando P09.00=0, ajusta o parametro cujo valor
basico é o valor de feedback do sistema.
Faixa de configuragéo: -100.0%~100.0%

0.0%

P09.02

Fonte de

feedback PID.

Selecione o canal PID pelo parametro.

0: Feedback pelo canal analégico Al1 (O inversor (<
15kW) pode ser ajustado pelo potencidmetro
analégico no teclado, néo disponivel para os
modelos 18.5kW e maiores)

1: Feedback pelo canal analégico Al2

2: Feedback pelo canal analdgico Al3

3: Feedback HDI de alta velocidade

4: Feedback de Comunicagdo MODBUS.

5: Maximo(Al2, Al3)

Nota: O canal de referéncia e o canal de feedback
nao podem coincidir, caso contrario o PID n&o pode
controlar de forma efetiva.

P09.03

Caracteris-
tica de saida
do PID

0: A saida PID é positiva: Quando o sinal de
feedback exceder o valor de referéncia PID, a
frequéncia de saida do inversor diminuira para
equilibrar o PID.

1: A saida PID é negativa: Quando o sinal de
feedback é mais forte do que o valor de referéncia
PID, a frequéncia de saida do inversor aumentara
para equilibrar o PID.
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P09.04

Ganho
proporcional
(Kp)

A fungéo é aplicada ao ganho proporcional P na
entrada PID.

P determina a intensidade do regulador PID. O
parametro, em 100, significa que o desvio de
feedback do PID é de 100%, a faixa de ajuste do
regulador PID é a frequéncia maxima (ignorando a
fungao integral e a fungao diferencial).

Faixa de ajuste: 0.00~100.00

P09.05

Tempo
integral (Ti)

Este parametro determina a velocidade do regulador
PID para executar o ajuste integral no desvio do
feedback PID e da referéncia.

Quando o desvio do feedback e a referéncia esta em
100%, o regulador integral opera continuamente
apos o tempo (ignorando o efeito proporcional e o
efeito diferencial) para atingir a frequéncia Maxima
(P00.03) ou a tensdo maxima (P04.31). Quanto
menor o tempo de integragdo, mais forte sera o
ajuste.

Faixa de configuragdo: 0.01~10.00s

0.10s

P09.06

Tempo
Diferencial
(Td)

Este parametro determina a intesidade da taxa de
mudanga quando o regulador PID executa o ajuste
integral sobre a taxa de desvio do feedback PID e
referéncia.

Se o feedback PID muda 100% durante o tempo, o
ajuste do regulador integral (ignorando o efeito
proporcional e o efeito diferencial) é a frequéncia
maxima (P00.03) ou a tensdo maxima (P04.31).
Quanto maior o tempo de integragdo, mais forte sera
o ajuste.

Faixa de ajuste: 0.00~10.00s

0.00s

P09.07

Ciclo de
amostragem

m

Este parametro significa o ciclo de amostragem do
feedback. O modulador calcula a cada ciclo de
amostragem. Quanto mais longo for o ciclo, mais
lenta sera a resposta.

Faixa de ajuste: 0.000~10.000s

0.100s

P09.08

Limite de
desvio do
controle PID

A saida do sistema PID é relativa ao desvio maximo
da referéncia de circuito fechado. Conforme
mostrado no diagram abaixo, o regulador PID para
de trabalhar durante o limite do desvio. Defina a
fungdo corretamente para ajustar com precisdo e a
estabilidade do sistema.

0.0%
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“ Feedback Deviation
Given ____@____ — dimit
vallte - — A m e e =l - = X -
d a1
1! I I
1! ' I
1! ' I Timet
Tt =T T =
I [ I
Qutput 1! I |
frequency [ |
[
Faixa de configurag&o:0.0~100.0%
Limite superior| Estes parametros sdo usados para definir o limite
P09.09 . ) . , 100.0% O
de saida PID. | superior e inferior de saida do regulador PID.
100.0 % corresponde a frequéncia maxima ou a
P09.10 Limite inferior | tensdo maxima de ( P04.31) 0.0% o
' de saida PID. | Faixa de ajuste de P09.09: P09.10~100.0% s
Faixa de ajuste de P09.10: -100.0%~P09.09
Valor de Define o valor de detecgéo do feedback desligado.
detecgdo do | Quando o valor de detecgé@o é menor ou igual ao
feedback | valor de detecgdo do feedback desligado, e o tempo
P09.11 i - . 0.0% O
desligado | de duragéo excede o valor definido em P09.12, o
inversor relatara "Falha offline de feedback de PID” e
o teclado mostrara PIDE.
Qutput
4 frequ[e)nCV ft1 <{T2 sotheinverter continues to run
Tempo de t2=P09. 12
deteccgao de
P09.12 | feedback off- P09 11 -------2 e 1.0s o
line e >
(desligado). m Running ﬁ Fautoutout PIDE
Faixa de ajuste P09.11: 0.0~100.0%
Faixa de ajuste P09.12: 0.0~3600.0s
0x0000~0x1111
Unidades LED:
P09.13 | Ajuste PID 0: Manter o.ajl..lste integral q.uan(.jo a frequénci~a 0x0001 o
alcancar o limite superior e inferior; a integragéo
mostra a mudanca entre a referéncia e o feedback, a
menos que alcance o limite interno integral.
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Quando a tendéncia entre a referéncia e o feedback
muda, precisa de mais tempo para compensar o
impacto da operagéo continua e a integragdo mudara
com a tendéncia.

1: Parar o ajuste integral quando a frequéncia atinge
o limite superior e inferior. Se a integragéo se
mantém estavel e a tendéncia entre a referéncia e o
feedback muda, a integragdo mudara rapidamente
com a tendéncia.

LED dezenas: P00.08 é 0

0: Na mesma diregao do ajuste; se a saida de ajuste
PID for diferente da diregédo atual de operagéo, a
interna forgara 0 na saida.

1: Oposta a diregéo de ajuste.

LED centenas: P00.08 é 0

0: Limite a frequéncia maxima

1: Limite a frequéncia A

LED milhares:

0: Frequéncia A+B, o buffer da frequéncia A é
invalido.

1: Frequéncia A+B, o buffer da frequéncia A é valido.
ACC/DEC é determinada pelo tempo 4 ACC de
P08.04

P09.14

Ganho
proporcional
em frequéncia
baixa (Kp)

0.00~100.00

P09.15

Comando PID
do tempo
ACC/DEC

0.0~1000.0s

0.0s

P09.16

Tempo de
filtro de saida
PID.

0.000~10.000s

0.000s

Grupo P10 Controle simples PLC e de velocidade multi-estagios.

P10.00

PLC simples

0: Parar uma vez depois da operagdo. O inversor
deve ser comandado novamente depois de terminar
um ciclo.

1: Opere no valor final depois de operar uma vez.
Depois de terminar um sinal, o inversor mantera a
frequéncia de operagao e a diregdo da Ultima rodada.
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2: Ciclo operando. O inversor continuara operando
até receber um comando de parada e entéo o
sistema parara.
0: Perda de poténcia sem memoria
P10.01 Memoria | 1: Perda de poténcia com memoria. O PLC registra o 0 o
' PLC simples | passo de operagéo e a frequéncia quando ha perda
de poténcia.
Multi
P10.02 . 0.0% O
velocidade 0
Tempo de
P10.03 | operagdo do 0.0s @]
estagio 0
Multi-
0,
P10.04 velocidade 1 | 100.0% do ajuste da frequéncia corresponde a 0.0% ©
Tempo de | frequéncia maxima P00.03.
P10.05 | operagdo do | Ao selecionar operagéo PLC simples, ajuste para 0.0s O
estagio 1 P10.02~P10.33 para definir a frequéncia de
Multi operagéo e a diregéo de todos os estagios.
P10.06 . . . ) ) 0.0% O
velocidade 2 | Nota: O simbolo de velocidade multi-passo
Tempo de | determina a diregdo de operag&o do PLC simples. O
P10.07 | operacdodo | Vvalor negativo significa rotagéo reversa. 0.0s e}
do estagio 2 DECtme  pg2s
2stages N
Multi H
P10.08 _ e | oo 0.0% 0
velocidade 3 P10.02 i i N\
H 1 P10.32
Tempo De i i H
P10.09 | operagéo do M i i 0.0s O
estégio 3 i m;'s i :
K ! { i i
P10.10 Multi poosl proos | pwoor | | e pi03s | 0.0% e)
velocidade 4
Tempo De | Velocidades multi estdo na faixa de --fmax~fmax e
P10.11 | operagéo do | podem ser ajustadas continuamente. 0.0s o
estagio4 | Os inversores da série MotionDrive200A podem
Multi - . . .
P10.12 : definir 16 estagios de velocidade, selecionados pela 0.0% o
velocidade 5 | combinagéo dos termnais de multi-estagios
Tempo De | 1~4, correspondente de 0 a 15 velocidades.
P10.13 | operagdo do 0.0s @]
estagio 5
Multi
P10.14 . 0.0% O
velocidade 6
Tempo De
P10.15 po 0.0s o
operagao do
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Fungéo
estagio 6 qtnpul frequency
Multi 3
P10.16 i 4 g 0.0% o
velocidade 7 Yo \g i)
o NG
Tempo De N : e P :,—,.93( 1\ .
- I (L I
P10.17 | operagéo do : : b : L lW' {\@ 0.0s O
estagio 7 T O O O
Multi Terminal 1 - - - .
P10.18 _ e ! ! ! - 0.0% o
velocidade 8 o l e : o } o | ! foN] o
Tempo De @ I P
P10.19 | operagao do Temeai3 : : : '1 :OIN : : : . ior t ‘> 0.0s O
estagio 8 — EEaaEaes BEEC TR S
Multi -
P10.20 0.0% @]

velocidade 9 | Quando S1=S2=S3=S4=0FF, a forma de entrada de
Tempo De frequéncia é selecionada via cédigo P00.06 ou

P10.21 | operag&o do | pp0.07. Quando todos os terminais S1=S2=53=54 0.0s o

estagio 9 nado estdo em Off, ele é executado em varios

P10.22 MU”i estagios que tem precedéncia sobre o teclado — valor 0.0% 1o
velocidade 10 analogico, pulso de alta velocidade, PLC, entrada de

Tempo de | frequéncia de comunicagdo. Seleciona no méximo 16
operagéo do | passos de velocidade via combinagdo de cédigo S1,

P10.23 L 0.0s O
estagio 10 | S2, S3, e S4.
A partida e a parada da operagdo multi-passos é
Multi i 5di 5
P10 24 ulti determinada pelo cédigo de fungéo P00.06, e a 0.0% o

velocidade 11| relagéo entre os terminais S1,52,S3,S4 e a

Tempo de | velocidade multi-passos € a seguinte:

P10.25 | operagdodo | frinai1 forr Jon forr Jon Jorr fon orF fon 0.0 o
estagio 11 -
Terminal 2 [OFF [OFF JoN |ON |oFF JoFF JoN [oN
Multi
P10.26 _u : Terminal 3 |OFF |OFF |OFF |OFF JON |ON |ON [ON 0.0% O
velocidade 12
Terminal 4 [OFF |OFF |OFF [OFF [OFF [OFF |OFF |OFF
Tempo de
P10.27 | operagdo do lStep. P SH I R . i 0.0s @]
estégio 12 Terminal 1 [OFF [ON [|OFF |ON [OFF JON [OFF [ON
. Terminal 2 [OFF [OFF JON |ON [OFF |OFF JON [ON
Multi o
P10.28 velocidade 13| [ferminal 3_oFF |oFF [OFF [OFF JoN |oN JoN oN 0.0% O
Tempode | [ferminal4 ON JON JON JON |ON JON JON [ON
P10.29 | operacéo do | [Step g P 10 |11 12 |13 |14 |i5 0.0s O
estagio 13 | Faixa configuravel P10.(2n,1<n<17): -100.0~100.0%
Multi i i 3
P10.30 : Faixa de configuragdo de 0.0% o
velocidade 14| P10.(2n+1,1<n<17):0.0~6553.5s(min)
Tempo de
P10.31 P 0.0s o

operagéo do
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estagio 14
Multi
P10.32 ) 0.0% @)
velocidade 15
Tempo de
P10.33 | operagdo do 0.0s O
estagio 15
PLC simples | Abaixo estdo instrugdes detalhadas:
Tempo Functio ACC/ |ACC/|ACC/| ACC/
P10.34 Bi bit St 0x0000 @)
ACC/DEC ||n code nary ot °P | bEco pEC1|DEC2|DEC3
Etapa 0~7 BT | o | oo | o1 | 10 | 11
BIT3 BIT2 1 00 01 10 1"
2 |00 [01] 10 M
3|00 [01] 10 M
P10.34
BIT9 BIT8 4 00 01 10 1"
BIT1q | 5 | 00 | 01| 10 | 1
6 | 00 [ 01| 10 | 1
7 |00 |01]| 10 M
BIT1 BITO 8 00 01 10 1"
PLC simples
T 9 |00 |[01] 10 M
empo
P1035 1 acciec 10 | 00 |01 10| 1 || %0001 ©
Etapa 8~15 11100 | 01| 10 | 1
P10.35
BIT9 BIT8 12 00 01 10 1"
BiT11] | BITAg | 13 | 00 | 01 | 10 | M
BIT13 | BIT1g | 14 | 00 | 01 | 10 | M
BIT15] 15| 00 | 01 | 10 | 11
Depois que os usudrios selecionam o tempo
correspondente ACC/DEC, a combinagao binaria de
16 bits mudara para decimal e, entédo defina os
codigos da fungdo correspondente.
Faixa de configuragdo: 0x0000~0xFFFF
0: Reiniciar do primeiro passo; para durante a
operagdo (causada pelo comando de parada, falha
ou perda de energia), e opere do primeiro passo
P10.36 |Reinicio PLC| °! PeTda de energia), e op P P 0 o
apos reiniciar.
1: Continue a operar a partir da frequéncia de
parada, para durante a operagao (causada pelo
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comando de parada e falha), o inversor registrara
automaticamente o tempo de operagao, entre no
passo ap6s o reinicio e mantenha a operagao
restante na frequéncia de operacéo.
. 0: Segundos; o tempo de operagdo de todos os
Unidade de , tad d
assos é contado em segundos.
P10.37 | tempo multi- | P25 9uncos 0 o)
1: Minutos; o tempo de operagéo de todos os passos
passos ) .
é contado em minutos.
Group P11 — Parametros de Protegao
0x00~0x11
LED unidades:
0: Desabilita protegao contra perda de fase de
entrada.
~ 1: Habilita protegéo contra perda de fase de saida.
Protegéo LED d
ezenas:
P11.00 | contra perda . B . 111 O
0: Desabilita protegao contra perda de fase de saida.
de fase
LED centenas:
0: Desabilita protegado do hardware de perda de fase
de entrada.
1: Habilita protegdo do hardware de perda de fase de
entrada.
Perda subita
de poténcia e | 0: Desabilita
P11.01 | o 0 S
diminui¢do de| 1: Habilita
frequéncia
Faixa de configuragdo: 0.00Hz/s~P00.03
(frequéncia maxima)
Apds a perda de poténcia da rede, a tensado de
barramento cai para o ponto de diminuigéo subita de
frequéncia, o inversor comega a diminuir a
frequéncia de operagdo em P11.02 a fim de fazer
Taxa de com que o inversor gere poténcia novamente. A
diminuic&o de poténcia de retorno mantém a tensdo de barramento
P11.02 frequéncia | para garantir uma operagdo nominal do inversor até 10.00 o
’ da perda a recuperagdo da poténcia/energia. Hz/s
subita de Grau de tenséo 220V | 380V | 660V
poténcia. Ponto de
diminuicédo de
frequéncia na 260V | 460V | 800V
perda subita de
poténcia/energia.
Nota:
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1. Ajuste o parametro adequadamente para evitar a
parada causada pela protegéo do inversor durante a
comutacao da rede.
2. Desabilite a protecéo de fase de entrada para
habiltiar esta fungdo.
0:Desabilita
1:Habilita
output current
speed lpss
= point during
Protecéo de overvoltage/t
sobretenséo
P11.03 1 O
na desacele-
ragao outpt‘n frequency
time t
Tenséo de
protecéo de | 120~150% (tensdo de barramento padréo) (380V) 136%
P11.04 | sobretensdo @]
d le-
na r:z:ge ©” | 120~150% (tens&o de barramento padr&o) (220V) 120%
Selegzo do fA proPorgaz do arzmzntt.)drea‘ﬂ é m:nor que e:jtaxatda
P11.05 limite da requer10|a e saida devi 'ola grande carga urante a 01 o
operagdo ACC. E necessario tomar medidas para
corrente . .
evitar falha de sobrecorrente no inversor.
Durante o funcionamento do inversor, esta fungéo
Limite detectara a corrente de saida e a comparara com o G:
. limite definido em P11.06. Se exceder este nivel, o 160.0%
P11.06 |automatico de|. . A . @]
inversor operara em uma frequéncia estavel na P:
corrente. operagéo ACC, ou o inversor diminuira para operar 120.0%
Taxa de durante a operagao constante. Se exceder o nivel
. continuamente, a frequéncia de saida continuara
decréscimo de . . .
. descrescendo ao limite mais baixo. Se a corrente de 10.00
P11.07 | frequéncia . . . - o
.| saida detectada € menor do que o nivel do limite, o Hz/s
durante limite inversor acelera para operar.
de corrente.
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Cédigo .
~ . Valor Modifi-
de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
" padrao car
Funcéao
Qutput
A
curerd current b 5
limit poifit J \/
Output frequengy Ti m=e?t
A
Setting P
frequenagy =
ACC ! Gopstant spged
Timert
Faixa de configuragao de P11.05: 0x00~0x11
LED unidades: Limite de corrente
O:lnvalido
1: Sempre valido.
LED dezenas: Alarme de sobrecarga
0:Valido
1: Invalido
Faixa de ajuste de P11.06: 50.0~200.0%
Faixa de ajuste de P11.07: 0.00~50.00Hz/s
Pré-alarme de Qutput current
sobrecarga e Pre-alarm H '
P11.08 . pointof F-4--- O G SRR, T P i PR 0x000 O
subcarga do overload | ; A\ ;
motor/iversor ) i i i
Nivel de I | P 1 G:
| ! 1 !
detecgéo de | ! o I time t 150%
P11.09 | 9% b T - S
pré-alarme de | ; . ! P:
: ! i : ! X 0
sobrecarga 1 priﬂsrmt: i Pri ;Igrm 120%
Y.
RO1. RO2
time t
Se a corrente de saida do inversor ou do motor
estiver acima de P11.09 e o tempo de duracdo
Tempo de | estiver acima de P11.10, o pré-alarme de sobrecarga
deteccgao de
P11.10 pré-alarme de sera enviado. 1.0s o
sobrecarga. | Faixa de configuragéo de P11.08:
Habilita e define o pré-alarme de sobrecarga do
inversor ou do motor.
Faixa de configuragdo: 0x000~0x131
LED unidades:
0: Pré-alarme de sobrecarga do motor, conforme a
corrente nominal do motor.
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Cadigo
de
Fungao

Nome

Instrucao detalhada dos parametros

Valor
padrao

Modifi-
car

1: Pré-alarme de sobrecarga do inversor conforme a
corrente nominal do inversor.

LED dezenas:

0: O inversor continua a operar depois do pré-alarme
de sub-carga.

1: O inversor continua a operar depois do pré-alarme
de sub-carga e o inversor para de operar depois da
falha de sobrecarga.

2: O inversor continua a operar depois do pré-alarme
de sobrecarga e para de operar depois da falha de
sub-carga.

3. O inversor para na sobrecarga e subcarga.

LED centenas:

0: Detecgéao todo tempo

1: Detecgdo em operagao constante.

LED milhar: Selegéo integral de sobrecorrente

0: Integral de sobrecorrente é invalido

1: Integral de sobrecorrente é valido

Faixa configuravel: 0000—1131

P11.11

Nivel de
detecgao do
pré-alarme de
sub-carga

P11.12

Tempo de
detecgao do
pré-alarme de
sub-carga.

Se a corrente do inversor ou a corrente de saida é
inferior a P11.11, e o tempo de duragéo é maior que
P11.12, o inversor ird mostrar o pré-alarme de sub-
carga.

Faixa de configuragdo de P11.11: 0~P11.09

Faixa de configuragdo de P11.12: 0.1~3600.0s

50%

1.0s

P11.13

Selegéo do
terminal de
saida durante
a falha

Seleciona a agdo dos terminais de saida quando ha
sub-tensao e reinicio causado por falha.

0x00~0x11

LED unidades:

0: Agédo sob falha de sub-tenséo

1: Nenhuma agéo de falha de subtensao

LED dezenas:

0: Agédo durante o reinicio automatico.

1: Nenhuma agéao durante o reinicio automatico.

0x00

P11.16

Selegéo de
funcgdes de
extensao

0x00~0x11

LED undiades: selegdo de diminuigdo de frequéncia
por queda de tensao.

0: Desabilitar selegao de diminuigédo de frequéncia

00
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Cadigo .
» N Valor Modifi-
de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
5 padrao car
Fungao
por queda de tensao.
1: Habilitar selecédo de diminuigao de frequéncia por
queda de tenséo.
LED dezenas: Opgao de tempo ACC/DEC do passo 2;
0: Desabilita opgao de tempo ACC/DEC do passo 2
1: Habilita opgao de tempo ACC/DEC do passo 2, ao
operar com frequéncia maior que P08.36, o tempo
ACC/DEC troca para o tempo ACC/DEC do passo 2.
Grupo P13 Parametros de fungées avangadas - Reservado
Corrente de | Quando P01.00=0 durante a partida do inversor,
P13.13 | frenagem de | defina P13.14 para um valor diferente de zero para 0.0%
CUro-Circuito | entrar na frenagem de curto-circuito. O
Tempo de | Quando a frequéncia de operagéo é mais baixa que
esperade | po1.09 durante a parada do inversor, defina 13.15
P13.14 frenagem para um valor diferente de zero para entrar na 0.00s
antes de f N ~ @)
o renagem de curto-circuito de parada e entéo fazer
iniciar frenagem DC no tempo escolhido por
Tempo de | P01.12 (veja instrugdes de P01.09~P01.12).
. ) PN o .
p13.45 | ©€spera de |Faixa de ajuste P13.13: 0.0~150.0% (o inversor) 0.00s
frenagem ao | Faixa de ajuste P13.14: 0.00~50.00s o
arar.
P Faixa de ajuste P13.15: 0.00~50.00s
Grupo P14 Comunicagao Serial
Faixa de configuragdo: 1~247
Quando o mestre esta escrevendo no frame, o
enderego de comunicagdo do escravo € definido em
0; o enderego de transmissdo (broadcast) é o
enderecgo de comunicagao. Todos os escravos na
Endereco de
>~ _ | rede MODBUS podem receber o frame, mas o
P14.00 | comunicagéo ~ 1 O
local escravo nédo responde.
O endereco de Comunicagao do drive & Unico na
rede de Comunicagao. Este é o fundamento para a
comunicagao ponto-a-ponto entre o mestre e o drive.
Nota: O enderego do escravo ndo pode ser definido
em 0.
Ajusta a velocidade de transmissao digital entre o
Taxa Baud de .
P14.01 . _ | master e o inversor. 4 O
Comunicagao
0: 1200BPS
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Cadigo
de
Fungao

Nome

Instrucao detalhada dos parametros

Valor
padrao

Modifi-
car

: 2400BPS

: 4800BPS

: 9600BPS

1 19200BPS

: 38400BPS

: 57600BPS

: 115200BPS

Note: A taxa de transmisséo entre o mestre e o

N o g A 0N =2

inversor deve ser a mesma, caso contrario nao
havera comunicagdo. Quanto maior a taxa baud,
mais rapida sera a velocidade de comunicagéo.

P14.02

Definir
verificagdo de
bits digitais

O formato do dado entre o master e o inversor deve
ser o mesmo, caso contrario nao havera
comunicagéo.

0: Sem verificagéo (N, 8, 1) para RTU

1: Verificagéo par (E, 8, 1) para RTU

2: Verificagao impar (O, 8, 1) para RTU
3: Sem verificagéo (N, 8, 2) para RTU

4: Verificagdo par (E, 8, 2) para RTU

5: Verificagdo impar (O, 8, 2) para RTU
6: Sem verificagdo (N, 7, 1) para ASCII

7: Verificagao par (E, 7, 1) para ASCII

8: Verificagao impar (O, 7, 1) para ASCII
9: Sem verificagéo (N, 7, 2) para ASCII
10: Verificagdo par (E, 7, 2) para ASCII
11: Verificagdo impar (O, 7, 2) para ASCII
12: Sem verificagéo (N, 8, 1) para ASCII
13: Verificagdo par (E, 8, 1) para ASCII
14: Verificagdo impar (O, 8, 1) para ASCII
15: Sem verificagéo (N, 8, 2) para ASCII
16: Verificagao par (E, 8, 2) para ASCII
17: Verificagdo impar (O, 8, 2) para ASCII

P14.03

Tempo de
demora na
resposta

0~200ms

Significa o intervalo de tempo entre o intervalo de
tempo quando o drive recebe os dados e os envia
para o mestre. Se o tempo de atraso da resposta for
mais curto que o tempo de processamento do
sistema, entédo o tempo de atraso da resposta é o
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Cadigo
de
Fungao

Nome

Instrucao detalhada dos parametros

Valor
padrao

Modifi-
car

tempo de processamento do sistema. Se o tempo de
demora da resposta é mais longo que o tempo de
processamento do sistema, entdo depois que o
sistema lida com os dados, aguarde até alcancgar o
tempo de atraso da resposta para enviar os dados
para o mestre.

P14.04

Tempo de
falha de
comunicagao
de tempo
esgotado.

0.0(invalido), 0.1~60.0s

Quando o coédigo de fungéo ¢ ajustado em 0.0, o
parametro de tempo esgotado da comunicagao &
invalido.

Quando o cadigo de fungdo é diferente de zero, se o
tempo de intervalo entre as duas comunicag¢des
ultrapassa o timeout da comunicagao, o sistema
relatara “falha de comunicagéo 485” (CE).
Geralmente, configurar como invalido; definir o
parametro na comunicagéo continua para monitorar
o estado da comunicagéao.

0.0s

P14.05

Processa-
mento de
falha de
comunicagao

0: Alarme e para livremente;

1: Sem alarme e continua a operar

2: Sem alarme e para de acordo com os meios de
parada(apenas sob controle de comunicagao)

3: Sem alarme e para de acordo com os meios de
comunicagdo (sob todos os modos de controle)

P14.06

Processa-
mento da
comunicagao

LED unidades:

0: Operagado com resposta: o drive respondera a
todos comandos de leitura e escrita do mestre.

1: Operagao sem resposta: A unidade responde
apenas ao comando de leitura e ndo ao de escrita. A
eficiéncia da comunicagdo pode ser aumentada por
este método.

LED dezenas:

0: Comunicacéo com criptografia invalida

1: Comunicagao com criptografia valida.

LED centena: indicando tipo de dispositivo de
comunicagdo RS485

0: MD200A

1: MD200A com enderego definido pelo usuario

2: CHF100A

0x00
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Cadigo
N Valor Modifi-
de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
5 padrao car
Fungao
Note: Quando LED centena é 1, P14.07 e P14.08
s&o validos.
Endereco
definido pelo
P14.07 | usuario dos | 0x0000-0xffff 0x1000 O
commandos
de operagao
Endereco
definido pelo
P14.08 | usuério da | 0x0000-0xffff 0x2000 O
frequéncia de
operagao
Grupo P17 - Fungao de Monitoramento
Definir Apresenta a frequéncia atual do inversor
P17.00 . [ J
frequéncia | Faixa: 0.00Hz~P00.03
P17.01 Frequéncia de| Apresenta frequéncia de saida atual do inversor. °
' saida Faixa: 0.00Hz~P00.03
Referéncia de| Apresenta a referéncia de frequéncia atual da rampa
P17.02 |frequéncia de | do inversor. [ ]
rampa Faixa: 0.00Hz~P00.03
P17.03 Tenst’?io de | Apresenta a tensdo de saida atual do inversor. °
saida Faixa: 0~1200V
Corrente de | Apresenta a corrente de saida atual do inversor
P17.04 . [ J
saida Faixa de ajuste: 0.0~3000.0A
Velocidade do| Apresenta a velocidade de rotagéo do motor.
P17.05 [ J
motor Faixa: 0~65535RPM
Poténcia do | Apresenta a poténcia atual do motor
P17.08 [ J
motor Faixa:-300~300%
Torque de | Apresenta o torque de saida atual do inversor.
P17.09 ] [ J
Saida Faixa: -250.0~250.0%
F P
requenma Frequéncia avaliada do rotor do motor
P17.10 | avaliada do [ J
Faixa: 0.00Hz~ P00.03
motor
Tensdo de | Apresenta a tensédo de barramento DC atual do
P17.11 | barramento |inversor ®
DC Faixa: 0.0~2000.0V
Estado dos | Mostra o estado dos terminais de entrada de
P17.12 | terminais de | corrente atual do inversor. ()
entrada ON- || | Brtg | BT | Brrg | Birg |
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Cadigo .
» N Valor Modifi-
de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
5 padrao car
Fungao
OFF HDI S8 S7 S6
(LIGA/DESLIG|| [BIT4 BIT3] BIT2| BIT1 BITO|
A) S5 sS4 S3 S2 S1
Faixa: 0000~00FF
Mostra o estado dos terminais de saida atual do
Estado dos | inversor.
P17.13 | terminais de BIT3 BIT2 BIT1 BITO] [}
saida ON-OFF| RO2 RO1 HDO Y
Faixa: 0000~000F
. . Mostra o ajuste através do teclado do inversor.
P17.14 | Ajuste digital i [ J
Faixa : 0.00Hz~P00.03
Mostra o torque dado, a percentagem do torque
Referéncia de| nominal atual do inversor.
P17.15 [ J
torque Faixa de configuragéo: -300.0%~300.0%
(corrente nominal do motor)
Velocidade | Mostra a velocidade linear atual do inversor:
P17.16 ) [ J
Linear 0~65535
. Mostra o comprimento atual do inversor.
P17.17 | Comprimento [ ]
Faixa: 0~65535
Valor de Mostra o nimero de contagem atual do inversor.
P17.18 [ J
contagem | Faixa: 0~65535
O inversor (< 15kW) pode ser ajustado pelo
potencidmetro analdgico no teclado, nao disponivel
Tenséo de .
P17.19 para os modelos 18.5kW e maiores. [ J
entrada Al1
Mostra o sinal analdgico de entrada Al1.
Faixa de ajuste: 0.00~10.00V
Tensdo de | Apresenta o sinal analdgico da entrada Al2
P17.20 [ J
entrada Al2 | Faixa de ajuste: 0.00~10.00V
Tensdo de | Apresenta o sinal analdgico da entrada Al3
P17.21 [ J
entrada Al3 | Faixa: -10.00~10.00V
Frequéncia de| Apresenta a frequéncia de entrada HDI
P17.22 . [ J
entrada HDI | Faixa: 0.000~50.000kHz
Valor de Mostra o valor de referéncia PID
P17.23 . [ J
refréncia PID | Faixa: -100.0~100.0%
Valor d
alorde Mostra o valor de resposta PID
P17.24 | feedback do [ J
Faixa: -100.0~100.0%
PID
Fator de L
P17.25 . Mostra o fator de poténcia atual do motor. [ ]
poténcia do
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Cadigo .
» N Valor Modifi-
de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
5 padrao car
Fungao
motor Faixa: -1.00~1.00
P17.26 Tempo atu~al Mostra o tempo atual de operagéo do inversor. °
de operagéo | Faixa: 0~65535min
PLC simples e Mostra o PLC simples e o passo atual da velocidade
P17.27 passo atual da| d " °
’ velocidade de| ©°¢ M1 "PasSOS:
. Faixa: 0~15
multi-passos
Corrente de | Mostra a corrente de entrada no lado AC.
P17.35 [ J
entrada AC | Faixa: 0.0~5000.0A
Mostra o torque de saida. O valor positivo esta no
P17.36 Torque de | estado de geragdo de eletro-movimento e o negativo °
' Saida esta no estado de gerag&o de energia.
Faixa : -3000.0Nm~3000.0Nm
Contagem do
valor de )
P17.37 0~100 (100 é falha OL1) [ ]
sobrecarga do
motor
P17.38 | Saida PID |-100.00~100.00% 0.00% [ J
Download
P17.39 errado de |0.00~99.99 0.00 [ J
parametros
Grupo 24 - Fornecimento de Agua
Selegao do
Forneci- 0: Desabilitado
P24.00 0 o
mento de | 1: Habilitado
Agua
0: Valor de ajuste Al1 (O inversor (< 15kW) pode ser
ajustado pelo potencidmetro analdgico no teclado,
Pressione - . ;
ndo disponivel para os modelos 18.5kW e maiores)
P24.01 fonte de 1: Valor de aiuste A2 0 O
feedback : Valor de ajuste
2: Valor de ajuste AI3
3: Valor de ajuste HDI
Verificagdo de| 0: Hiberna se a frequéncia de ajuste < P24.03
P24.02 . = ) 0 o
hibernagéo | 1: Hiberna se a pressao de feedback > P24.04
Frequéncia 10.00
P24.03 inicial de | 0.00~P0.03(frequéncia maxima) I-iz O
hibernagao
Presséo inicial
P24.04 ) _ | 0.00~100.0% 50.0% O
de hibernagao
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Cadigo .
» N Valor Modifi-
de Nome Instrucao detalhada dos parametros ~
5 padrao car
Fungao
Atraso no
P24.05 tempo de |0.0~3600.0s 5.0s O
hibernagao
Saidada | 0: Sair (acordar) quando frequéncia > P24.07
P24.06 . = . 0 o
hibernagéo | 1: Sair com pressao de feedback < P24.08
Frequéncia de L L. 20.00
P24.07 L 0.00~P0.03(Frequéncia maxima) O
reinicio Hz
Valor de ajuste
P24.08 | de saida da | 0.00~100.0% 10.0% O
hibernagao
Tempo de
P24.09 | mini-hiber- | 0.0~3600.0s 5.0s O
nacao
P24.10~P24.12 pode fazer trés motores formar um
Motor auxiliar sistema simples de fornecimento de agua.
P24.10 L 0 O
e
=the upper =the lower
Tempo de frequency ?
atraso no v
P24.11 iniCiO/parada |Aauxiliary motor start Aauxiliary motor stoj 5.0s o
do motor
auxiliar 1
Reach the Reach the
start delay stop delay
time time
Tempo de Y
atraso no Start the auxiliary Stop the auxiliary
oo
do r.n.otor P24.10: Usado para escolher motor auxiliar valido.
P24.12 auxiliar 2 0: Sem motor auxiliar 5.0s o
1: Motor auxiliar valido 1
2: Motor auxiliar valido 2
3: Motor auxiliar valido 1 e 2
Faixa de configuragdo de P24.11: 0.0~3600.0s
Faixa de configuragdo de P24.12: 0.0~3600.0s
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Instrugoes Basicas de Operagao 7

7.1 O que este capitulo contém

Este capitulo descreve o modo de fungado interna do inversor, em detalhes.

<-Verifique se todos os terminais estdao conectados de forma adequada e

C} se estdo bem apertados.
<~ Certifique-se de que a poténcia do motor corresponte a poténcia do

inversor.

7.2 Primeira Ligagao

Verifique antes de ligar

Favor verificar de acordo com a lista de instalagdo, no Capitulo dois.
Operacao de Ligagao/Energizagao original.

Certifique-se de que ndo ha nenhum erro na fiagdo e fonte de alimentacéo e ligue o interruptor do ar
da fonte de alimentagdo AC ao lado de entrada do inversor a fim de ligar o inversor. 8.8.8.8.8. sera
exibido no teclado, e o contator fecha normalmente. Quando o caractere nos LED’s do display muda
para a frequéncia ajustada, o inversor terminou a inicializacdo e estd em estado de stand-by

(prontidao).

LE Ddisplays“88888” Stand-by

and7 indicators are on

O diagrama abaixo mostra a primeira operagdo: (tome o motor 1 como exemplo)
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Power on after right wiring

Restore to the factory
parameters (P00.18=1)

Motor type selection
(P02.00)

I Set P02.01~P02.05 ‘ I Set P02.15~P02.19 I

[ ]

Press QUICK/JOG to jog

If the rotation direction is wrong, power off
to change the wires and repower on

Set autotuning

Set P00.15=2

Set P00.15=3

Press RUN to autotune and
then stop

Set (P00.01,P00.02)
Set running frequency

Set (P00.00)

u SVPWM control mc¢
P00.00=0 ‘ | P00.00=1 | (P00.00=2)
Set P03 ‘ ‘ Set P03 | ’ Set P04

Set P01
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Nota: Se uma falha ocorrer, faga conforme "Detecgdo de Falha". Estime qual é o motivo da falha e

resolva o problema.

Além de P00.01 e P00.02, a configuragdo de comando no terminal também pode ser usado para

definir o canal do comando de operagao.

Canal de
comando da
operacao atual
P00.01

Terminal 36
de multi-funcao.
Mudando o comando
para o teclado

Terminal 37 de multi-
funcéo. Mudando o
comando para
comunicagao

Terminal 38 fr multi-
fungao.
Mudando o comando
para comunicagao.

Canal de comando
de operagao no
teclado.

Canal de comando de
operagéo pelo
terminal.

Canal de comando de
operagéo pela
comunicagao

Canal de comando
de operacgao pelo
terminal.

Canal de comando de
operacéo pelo teclado

Canal de comando de
operagéo pela
comunicagao

Canal de comando
de operacgao pela
comunicagao

Canal de comando de
operacéo pelo teclado

Canal de comando de
operagéo pelo
terminal.

Nota: “/"significa que o terminal multi-fungdes é invalido no canal de referéncia atual.
7.3 Controle Vetorial

Considerando que os motores assincronos tém as caracteristicas da fase alta, ndo lineares,
acoplamento forte e diversas variaveis, o controle real do motor assincrono é muito dificil. O controle
vetorial é usado principalmente para resolver este problema — divide o vetor de corrente do estator
em corrente de excitagdo (o peso/volume da corrente gerando o campo magnético do motor) e
corrente de torque (o peso/volume da corrente gerando torque) controlando e medindo o vetor de
corrente do estator de acordo com os principios do campo magnético irradiado para controlar a
proporgdo e fase destes dois pesos/volumes. Este método pode realizar o desacoplamento da
corrente de excitagdo e da corrente de torque para ajustar o alto desempenho dos motores

assincronos.

Os inversores da série MotionDrive200A sdo embarcados com calculo de controle vetorial de
velocidade sem sensor. Considerando que o célculo do controle vetorial € baseado em modelos de
parametros exatos do motor, a precisao do parametro do motor tera impacto sobre o desempenho do
controle vetorial. Recomenda-se definir os parametros do motor e executar o auto-ajuste antes da

operaragao de vetor.

Considerando que o calculo de controle do vetor € muito complicado, uma teoria técnica elevada é
necessaria para o usuario durante o auto-ajuste interno. Recomenda-se usar os parametros de fungéo

especifica de controle de vetor com precaugées.
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7.4 Controle de Torque

Os inversores da série de MotionDrive200A suportam dois tipos de modo de controle: controle de
torque e controle de velocidade de rotagdo. O nucleo da velocidade de rotagdo é que todo o controle
estd focado em velocidade estavel e garante que a velocidade de configuragdo seja a mesma
velocidade real. A carga maxima deve estar na faixa do limite de torque. O nucleo de controle de
torque é que todo o controle esta focado em torque estavel e garante que o torque de configuragdo
seja 0 mesmo que o torque de saida real. Ao mesmo tempo, a frequéncia de saida esta entre o limite

superior ou o limite inferior.
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7.5 Parametros do motor

< Acidentes fisicos podem ocorrer se o motor der partida
repentinamente durante o autotune. Favor verificar a seguranga do
C} ambiente ao redor do motor e a carga antes do autotune.
< A energia esta ainda la at¢ mesmo quando o motor para de operar
durante o autotune estatico. Favor ndo tocar no motor até que o
autotune esteja completo, caso contrario havera choque elétrico.

< Nao efetue o autotune de rotagido se o motor estiver acoplado com a
carga e, por favor, ndo opere o autotune de rotagdo, caso contrario
uma agdo errada podera ser executada ou dano podera ocorrer no

A inversor ou nos dispositivos mecanicos. Quando realizar o autotune
no motor - acoplado com carga - o parametro do motor ndo sera
contado corretamente e uma agio errada podera ocorrer. E adequado
desacoplar o motor da carga durante o autotune, quando necessario.

‘ P00.01=0 ‘

l

P02.01~P02.05 ‘

l

‘ P00.15 ‘

‘ P00.15=1 ‘ ‘ P00.15=2 ‘ ‘ P00.15=3

\ [ |
v

Press “ RUN” to begin
autotuning

,

‘ Autotuning ‘

l

Display* -END-" ‘

.

‘ End ‘

O desempenho de controle do inversor baseia-se no modelo de motor preciso. O usuario deve realizar
o autotune do motor antes de operar pela primeira vez (tome o motor 1 como exemplo).
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Nota:

1. Defina os parametros do motor de acordo com a placa de identificagdo do motor.

2. Durante o autotune do motor, desacople o motor da carga se o autotune de rotagéo estiver
selecionado, para que o motor fique em estado estatico e vazio, caso contrario o resultado do autotune
ficara incorreto. Os motores assincronos podem auto-sintonizar os parametros de P02.06 ~ P02.10.

3. Durante o autotune do motor 1, ndo desacople o motor da carga se o autotune estatico estiver
selecionado. Considerando que apenas alguns dos parametros do motor estdo envolvidos, o
desempenho do controle ndo é tao preciso quanto o autotune de rotacdo. Os motores assincronos
podem auto-sintonizar os parametros de P02.06 ~ P02.10.

4. Durante o autotune do motor 2, ndo desacople o motor da carga se o autofune estatico estiver
selecionado. Considerando que apenas alguns dos parametros do motor estdo envolvidos, o
desempenho do controle ndo é tao preciso quanto o autotune de rotacdo. Os motores assincronos
podem auto-sintonizar os parametros do P02.06~P02.08. E aconselhavel, nestes casos, que o
controle SVPWM seja aplicado.

7.6 Controle de Partida e de Parada

O controle de partida e de parada do inversor inclui trés estados: iniciar apdés o comando de operagéo
durante a alimentag&o/ligacdo normal; iniciar depois que a fungéo de reinicio se tornar valida durante

a ligagdo normal, e iniciar depois do re-ajuste/reinicializacdo de falha automatica.

Existem trés modos de partida para o inversor: iniciar diretamente a partir da frequéncia de partida,
iniciar depois da frenagem DC e iniciar depois da detectar a velocidade de rotagdo. O usuario pode

selecionar de acordo com as diferentes situacdes para atender suas necessidades.

Para carga com grande inércia, especialmente nos casos onde rotacéo reversa pode ocorrer, € melhor
selecionar partida depois da frenagem DC e ent&o iniciar apds de detectar a velocidade de rotagdo.
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1. Figura logica de partida apés o comando de operagéo durante a ligagdo normal.
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2. Figura légica de partida depois que a fungédo de reinicio se tornar valida durante a ligagdo normal.

Restart
after
power off|

aiting ti

P01.21

0 Keypad

me>P01.22

Communication

Terminal FWD/REV
———#=<__Operation command is

valid or not
P00.01
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3. Figura I6gica de partida depois de ajustar/reinicializar falha automatica.

In running

‘ The inverter fault ‘

The fault reset times of the
inverter<P08.28

he interval time of the faul
reset time of the inverter
>P08.29

N
Fault reset and the Display the fault code
inverter starts to run. and the inverter stops

7.7 Ajuste de Frequéncia

Os inversores da série MotionDrive200A podem definir a frequéncia de varias formas. O canal de
referéncia pode ser dividido em canal de referéncia principal e canal de referéncia assistente.

Existem dois canais de referéncia principais: canal de referéncia de frequéncia A e canal de referéncia
de frequéncia B. Estes dois canais de referéncia podem executar calculos matematicos simples
mutuos entre si. E os canais de referéncia podem ser deslocados dinamicamente através dos

terminais multi-fungéo.

Existem trés canais de referéncia assistentes: entrada UP/DOWN no teclado, entrada do interruptor
UP/DOWN dos terminais, e entrada do potencidémetro digital. As trés maneiras se igualam no que diz
respeito a entrada UP/DOWN no assistente interno do inversor. O usuério pode ativar o método de
referéncia e o efeito do método para a frequéncia de referéncia definindo cédigos de fungéo.

A referéncia real do inversor consiste do canal de referéncia principal canal e do canal de referéncia

assistente.
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Os inversores da série MotionDrive200A suportam a troca entre diferentes canais de referéncia e as

regras detalhadas para troca estdo abaixo:

Funcgao 14 do terminal Fungao 15 do terminal
Canal de Funcgédo 13 do terminal multi-funcao. multi-funcao.
referéncia multi-funcao. Mudando Mudando
atual Mudando do canal A da configuracao de da configuracao de
P00.09 para o canal B combinacéao combinacéao
para o canal A para o canal B
A B / /
B A / /
A+B / A B
A-B / A B
Max(A,B) / A B
Min(A,B) / A B
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Nota: /" signfica que o terminal multi-funcéo é invalido sob o canal de referéncia atual.

Ao selecionar o terminal multi-fungéo UP (10) e DOWN (11) para definir a frequéncia assistente interna,
P08.45 e P08.46 podem ser ajustados para aumentar ou diminuir a frequéncia ajustada rapidamente.

UP terminal frequency increasing integral rate P08.44
A F DOWNterminal frequency increasing integral rate P08.45

| |
| | |
I I I I,
| | | | |
| | | | | T
| | | | |
Up terminal function selection=10 ! } [ ! ! UP terminal state
—1 0
Sx } T T —
. | ! | T
DOWN terminal function
selection=11 | DOWN terminal state
Sy : >
T

7.8 PLC simples

A fungdo PLC simples é também um gerador de velocidade multi-passo. O inversor pode mudar a
frequéncia de operagéo, a diregdo para atender a necessidade de processamento, automaticamente,
de acordo com o tempo de operagdo. No passado, esta fungdo precisava ser assistida pelo PLC
externo, mas agora o inversor pode realizer esta fungdo por si sé.

Os inversores de série podem ajustar 16 etapas de velocidades com 4 grupos de tempo ACC/DEC.

Os terminais de saida digital multi-fungdo ou o relé multi-fungdo produzem um sinal ON quando o
PLC ajustado termina um ciclo (ou um passo).
P s

ana e 1 [Power off with
1 Run at the final Running parameter J J

P10.00 (simle PLC

value after running stingn al sages

for one time.

0

' ol s Restar form
L [irequancy of the pause
siage

Normal unning P17.00

PLC method

Pro3s Terminl functon 23
L starting seaction) Simpe PLC sioproset
Digital output 15
Simple PLC stage completion i <t—
Digital output 20 200ms
Simple PLC cycle completion » ] i
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7.9 Operagao de Velocidade Multi-Etapas

Define parametros quando o inversor realiza operagao de velocidade de multi-passos. Inversores da
série MotionDrive200A ajustam até 16 etapas de velocidade, selecionadas ao combinar os terminais
de multi-etapas 1 a 4, correspondentes a velocidade de 0 a 15.
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7.10 Controle PID

O controle PID é normalmente usado no controle de processos. Ajusta a frequéncia de saida de
acordo com o ganho proporcional, tempo integral e diferencial com a disperséo dos sinais-alvo a fim
de estabilizar o valor alvo. E possivel aplicar o controle de fluxo, de pressao e de temperatura. A figura
do controle basico esta abaixo:
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Keypad setting PID given
v o Fibe P09.00

(PID given source selection) PID stop
adjustment

PID given value

Set frequency

Terminal function 25 P09.09
PID control pause (the upper limit of PID
output )

HDI 3 ‘ =
Inval
4 -
" -
speed 5 1 PID output
; ,
MODBUS
P09.08 (PID control deviation P09.03
limit) (the chrematistic of PID

P09.10
(PID feedback source (Iower limit of PID.

selection)

" Kp P09.04(proportional gain)
Ti P09.05(integral time)

Td P09.06(differential time)

iizzi
Sl |5 |8

hol

romees

PID feedback

Quando P00.06, P00. 07=7 ou P04.27=6, o modo de operagdo do inversor € o controle do
procedimento PID.

7.10.1 Passos gerais para configurar os parametros PID:
a. Assegurar o Ganho P

Ao garantir o ganho P, em primeiro lugar cancele a integracéo e derivagéo PID (ajuste Ti=0e Td =
0, ver ajuste de parametros PID para informacdes detalhadas) para tornar o ajuste proporcional o
unico método para PID. Definir a entrada em 60% ~ 70% do valor maximo permitido e aumente o
ganho P, de 0 até ocorrer a vibragéo do sistema, vice-versa, registre o valor PID e ajuste-o para 60%
~ 70% do valor atual. Entdo o funcionamento do ganho P estara terminado.

b. Assegurar o Tempo de Integracao

Depois de assegurar o ganho P, defina um valor original de um tempo de integragéo maior e reduza-
o até que o sistema vibre, vice-versa, até que a vibragdo do sistema desapareca. Registre o Ti e
ajuste o tempo de integragdo para 150% ~ 180% do valor atual. Entdo o tempo de integragdo estara
finalizado.

c. Assegurar o Tempo de Derivagao
Geralmente néo é necessario ajustar Td, que é 0.
Se precisar ser ajustado, ajuste-o par 30% do valor sem vibragéo, pelo mesmo método com P e Ti.

d. Coloque o sistema em funcionamento com e sem carga e entdo ajuste o parametro PID até ficar
disponivel.

7.10.2 Avanco do PID

Depois de ajustar os pardmetros de controle PID, o avango sera possivel através dos seguintes meios:
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Controlar Sobresinal

Diminua o tempo de derivagdo e prolongue o tempo de integragéo quando ocorrer sobresinal.

Before adjustment

Responsg /

After adjustment

Time

Atingir o Estado Estavel assim que possivel

Diminua o tempo de integracéo (Ti) e prolongue o tempo de derivagao (Td) mesmo quando sobresinal
ocorrer, mas o controle deve estar estavel assim que possivel.

After adjustment
Response

B;bre adjustment

Time

Controlar Vibragdo Longa
Se os periodos de vibragédo forem mais longos do que o valor ajustado do tempo de integragéo (Ti),
é necessario prolongar o tempo de integragéo (Ti) a fim de controlar a vibragdo para a forte integracéo.

Before adjustment
esponsg

/‘\}er adjustment

Time

Controlar Vibragao Curta

Periodo curto de vibragdo e o mesmo valor com o tempo de derivagéo (Td) significa que o tempo de
derivagao esté forte. Encurar o tempo de derivagéo (Td) pode controlar a vibragéo. Ao ajustar o tempo
de derivagdo como 0.00(sem controle de derivagdo) € inutil para controlar a vibragdo, decresga o
ganho.
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After adjustment

b

Respons|

B‘e}bre adjustment

Time

7.11 Contador de Pulsos

Os inversores da série MotionDrive200A suportam um contador de pulsos que pode introduzir
contagem de pulsos através do terminal HDI. Quando o comprimento real for mais longo ou igual ao
comprimento ajustado, o terminal digital de saida pode produzir um sinal de pulso de atingimento do
comprimento e o comprimento correspondente sera apagado automaticamente.
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Deteccao de Falhas 8

8.1 O que este Capitulo Contém

Este capitulo descreve como redefinir as falhas e visualizar o histérico de falha. Também lista todas

as mensagens e alarmes de falha incluindo as causas provaveis e as ac¢des corretivas.

< Somente eletricistas qualificados podem consertar o inversor. Leia
as instrugoes de seguranga no capitulo Precaugées de Seguranca
antes de trabalhar no inversor.

8.2 Alarme e Indicagdes de Falha

Falhas s&o indicadas pelos LEDs. Ver Procedimento de Operagdo. Quando a luz esta ligada,
um alarme ou uma mensagem de falha no painel indica o estado anormal do inversor. Usando a
referéncia de informagdes neste capitulo, a maioria dos alarmes e falhas pode ser identificada e
corrigida. Se néo for possivel, entre em contato com os escritérios da MOTRONICS.

8.3 Como Reajustar

O inversor pode ser reajustado/reinicializado pressional a chave [STOP/RST|, no teclado através da
entrada digital, ou ligando a luz de forga. Quando a falha tiver sido removida, o motor pode ser

reiniciado.
8.4 Historico de Falhas

Os coédigos de fungdo P07.27~P07.32 guardam 6 falhas recentes. Os cddigos de fungdo
P07.33~P07.40, P07.41~P7.48 e P07.49~P07.56 mostram os dados de operac¢éo da unidade quando
as ultimas 3 falhas ocorrerem.

8.5 Instrucoes e Solugao de Falhas

Em caso de falhas, proceda conforme segue:

1. Certifique-se de que ndo ha nada errado com o teclado. Se ndo houver, entre em contato com o
escritorio local da MOTRONICS.

2. Se nao houver nada de errado, favor verificar PO7 e certifique-se a respeito dos parametros de
falha registrados, correspondentes, a fim de confirmar o estado real quando a falha atual ocorrer por

todos os parametros.
3. Consulte a tabela abaixo para solugdo detalhada e verificar o estado anormal correspondente.
4. Eliminar a falha e pedir por ajuda.

5. Verifique para eliminar a falha e faga o reajuste das falhas a fim de operar o inversor.

124



Inversor MotionDrive200A

Apéndice D

Codi
odigo e Tipo de Falha Causa Possivel O que Fazer
Falha
out1 Falha IGBT Ph-U ®A aceleragédo é muito rapida. | ® Aumetnar 0. tempo Acc.
® Falha no modulo IGBT. ®Mudar a unidade de forga.
ouR2 Falha IGBT Ph-V | @Avaria devido & interferéncia. | ®Verificar fiagao de
fault ® A conexao dos fios de acionamento.
acionamento néo esta boa. ®Inspecionar equipamento
OUt3 Falha IGBT Ph-W | @O aterramento nao esta externo e eliminar
adequado. interferéncia.
oc1 Sobrecorren}e na |®A aceleragéci ou’ . e Aumentar o tempo ACC.
aceleragéo desaceleragéo € muito - .
. ®\/erificar a energia de
Sobrecorrente na rapida
ocC2 . = . . entrada.
desaceleragéo ®A tenséo da rede é muito ) . .
. ®Selecionar maior capacidade
baixa. .
o . ) do inversor
®A poténcia do inversor é e .
. . ®\/erificar se a carga estd em
muito baixa. L
. A curto circuito (aterramento
®Carga transiente ou é s =
ou fiagdo) ou se a rotagédo
Sobrecorrente na anormal. - .
i ) nao esta suave.
velocidade @0 aterramento esta em curto e . =
o ) ®\/erificagdo a configuragdo
0C3 constante de circuito ou ha perda de fase .
- na saida de saida.
operagdo . . . . ®\erificar se ndo ha forte
®Ha uma forte interferéncia . P
interferéncia.
externa. . ) ~
~ ®\Verificar as configuragdes
® A protecdo de parade de . =
.~ ! dos codigos de fungédo
sobretensdo néo esta .
relativos.
aberta.
oV1 Sobretensdo na ®\Verificar a poténcia de
aceleragéo entrada.
ov2 Sobretensdo na ®A tensdo de entrada esta ®\Verificar se o tempo DEC da
desaceleragao anormal. carga é demasiado curto ou
®Ha grande feedback de o inversor inicia durante a
energia. rotagdo do motor, ou precisa
Sobretensdo na ®Sem componentes de adicionar os componentes
ov3 velocidade frenagem. de frenagem dinamica.
constante de ®A energia de frenagem nao ®Instalar os componentes de
operagao esta aberta frenagem.
®\/erificar a configuragéo dos
codigos de fungao relativos.
® A tensdo da fonte de
alimentagéo esta muito ®\/erificar a energia da fonte
UV Tensé&o baixa no baixa. de alimentagéo.

barramento DC

® A protecdo de parada por
sobretensao néo esta
aberta.

®\/erificar a configuragéo dos
codigos de fungao relativos.
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Codi
odigo e Tipo de Falha Causa Possivel O que Fazer
Falha
®A tensdo da fonte d
.ensao _a ?n e, e ) ®\/erificar a energia da fonte
alimentacdo émuito baixa. . N
) ~ de alimentagio.
® A configuragdo da corrente - .
Sobrecarga no . . ®Redefinir a corrente nominal
OoL1 nominal do motor esta
motor . do motor
incorreta. ®\/erificar e ajustar a carga do
®The motor stall or load . J 9
. . torque binario.
transients is too strong
OA It t ACC.
® A aceleracdo ¢ muito rtapida. u.men ar .0 ’elmpo .
. ~ ®Evitar o reinicioo depois de
®Redefinir a rotagdo do motor. arar-
®A tens&o da fonte de parar; N
. = . . ®\Verificar a poténcia da fonte
Sobrecarga no alimentagéo esta muito . =
oL2 . . de alimentacéo.
inversor baixa. . .
- ®Selecionar um inversor com
®A carga esta muito pesada. A )
. . , ) poténcia maior.
® A poténcia do motor é muito .
®Selecionar um motor
grande.
adequado.
®QO inversor reportara pré- ®\/erificar a carga e o ponto
OL3 Sobrecarga elétrica | alarme de sobrecarga, de de pré-alarme de
acordo com o valor definido. sobrecarga.
o \Verifi iad trad
Perda de fase de | ®Perda de fase ou flutuagao er! !car enPTrgl.a .e~en rada
SPI ®\erificar a distribuicao da
entrada de entrada R,S,T. . .
instalagao.
®Perda de f: d trad
erca de fase cjzen rada ®\Verificar a distribuicao de
Perda de fase U,V,W (ou Terceira fase )
SPO . S saida.
de saida assimétrica de fase da "
®Verificar o motor e o cabo.
carga)
®Aglomeragao no duto de ar
OH1 Retificador ou dano no ventilador ®Limpar o duto do ar ou o
superaquecido. ®A temperatura ambiente é ventilador.
muito alta. ®Reduzir a temperatura
00 tempo de sobretensao na ambiente.
Superaquecimento operagao ¢ muito longo.
OH2
no IGBT
®Falha externa no terminal de | ®Verificar a entrada do
EF Falha externa . s
entrada Sl. dispositivo externo.
®A configuracao da traxa de ®Definir a taxa de transmissao
transmissao esta incorreta. adequada.
®Falha na fiagdo de ®Ajustar o enderego
CE Erro de Comunicagéao. adequado de comunicagao.

comunicagao

®0 enderego de
Comunicagao esta errado.

®Ha uma forte interferéncia na
comunicagao.

®Troque ou substitua a
distribuicdo da conexao
ou melhore a capacidade
anti-interferéncia.
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Codi
odigo e Tipo de Falha Causa Possivel O que Fazer
Falha
®A conexdo da placa de -
_ . ®\/erifique o conector.
controle nao esta boa. B
. . ®Substitua os componentes
Falha de detecgdo | ® Componentes Hoare estao
ItE Hoare.
de corrente. quebrados. .
L e ®Troque o painel de controle
@O circuito de modificagdo L
i principal.
esta anormal.
®A capacidade do motor nao | ®Altere o modo do inversor.
esta em conformidade com a | ® Configure os parametros
capacidade do inversor. nominais de acordo com a
®0 parametro nominal do placa de identificagdo do
motor nao definie motor.
e Falha de autotuning corretamente. ®Esvazie o motor e identifique
00 deslocamento entre os novamente.
parametros de autotuning e | ®Verifique a conexdo do
0 parametro padréo é motor e ajuste o parametro.
enorme. ®\Verificar se a frequéncia
®Excedido tempo de superior esta acima de 2/3
autotuning. da frequéncia nominal.
°
®Erro no controle de escrita e rPer:;sone SIS para
EEP Falha EEPROM leitura dos parametros. oTro L.Je o painel de controle
®Dano no EEPROM odue o p
principal.
®Feedback PID desligado.
Falha de feedback eeabac estigado ®\Verifique o sinal de feedback
PIDE ®Fonte de feeback PID
PID. . PID.
desaparecida.
®Falha no circuito de ®\Verificar a unidade de
Falha na unidade de frenagem ou dano nos canos | frenagem e coloque novos
bCE frenagem de frenagem. tubos de frenagem.
9 ®Resistor de frenagem ®Aumente o resistor de
externa nao ¢ suficiente. frenagem.
Falha de curto . . . o <
- ®A saida do inversor esta e ®\Verifique se a conexao do
ETH1 circuito no i N
curto com o aterramento. motor esta normal ou nao.
aterramento 1
®Change the hoare
Falha de curto . - . .
L ®Ha uma falha no circuito de | ®Troque o painel principal de
ETH2 circuito no =
detecgao de corrente. controle.
aterramento 2
®\erifique a carga e
assegure-se de que esta
.
dEu Falha de desvio de | ®A carga ¢ muito pesada ou OXZ:eante o tempo de

velocidade

estd parada.

deteccao.
®\Verifique se os parametros
de controle estdo normais.
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Codi
odigo e Tipo de Falha Causa Possivel O que Fazer
Falha
®0Os parametros de controle ®\erifique a carga e
dos motores assincronos assegure-se de que esta
n3o estdo definidos normal.
STo Falha no ajuste de corretamente. ®\erifique se o parametro de
erro. ©®0 parametro autotune niao controle esta ajustado
esta correto. adequadamente ou nio.
@0 inversor nio esta Aumente o tempo de
conectado ao motor. deteccgdo do ajuste errado.
00 t Id a
. .empo rea ? opleragao ®Peca ao fornecedor e Ajuste
Tempo ajustado do inversor esta acima do =
END o < - o tempo de operacéo
pela fabrica tempo de operagédo definido .
. ajustado.
interno.
® A conexao dos fios do
teclado néo esta boa ou esta | ®Verifque os fios do teclado e
quebrada. assegure-se de que néo ha
Falha de ©0 fio do teclado é muito erro.
PCE Comunicagao do longo e esta afetado por ®\erifque o ambiente e evite
teclado. uma forte interferéncia. fontes de interferéncia.
®Ha falha de circuito na ®Troque o hardware e peca
Comunicagao do teclado e por assisténcia técnica.
da placa principal.
® A conexao dos fios do
teclado néo esta boa ou esta | ®Verifique os fios do teclado e
quebrada. assegure-se de que nao ha
@0 fio do teclado é muito erro.
Falha de download .
DNE R longo e esta afetado por ®Troque o hardware e peca
de parametros . . A .
uma forte interferéncia. por assisténcia técnica.
®Ha um erro na Repack-up os dados no
armazenagem de dados do teclado.
teclado.
00 i rtara -
Falha electronica de inversor reportara o pre ® \erifique a carga e o ponto
LL alarme de sub-carga, de

sub-carga.

acordo com o valor definido.

de pré-alarme de sub-carga.

8.5.1 Outros Estados

Fault code Fault type Possible cause What to do
. . | O sistema esta deslgiado ou
O sistema esta - . -
PoFF . a tensdo de barramento esta | Verifique a rede.
desligado . .
muito baixa.
Falha de

Comunicagao
entre o teclado e
a placa principal

de controle.

O teclado ndo esta
conectado corretamente.

Verifique o ambiente de
instalagéo.
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8.6 Analise de Falhas Comuns

8.6.1 O motor nao funciona

The mtor does ot otate

Ifthe POWER s on or nof? Ifthe contactor switches on the
Ifthere is displaying on the keypad oput s Switch on the ai contactor

¢ - ¢ Yes

Yes

Normal
I o — e oyoad dos o rockir votapoof N
9 ‘o the fault nformation information or not RST with mulimeter V‘
No
Communication Abnomal
No Terminal
Reset he parameters e communicaton parameter Ensure the running command heck the volage of the Nomal annin
iftis normal unring nght r not? chamnel supply 9
Abnormal Yes
Keypad Normal
2 Normal
Normal frthe running is normal or
Normal o communication configua Normal running Press RUN o run Check the stateof the input torminal e o
running is ight o not
Abnormal
Abnormal Abnormal
Ifthe speed asets "
o speed command seting i fine uing i ol sting it speed formal runnin
rght or not ° 192 iohtsp Normalrunning
Abnormal
Check the vatage of UVW Inverter aut
Normal
Ifthe motor configuraton s right Setaright molor
ornot configuration
No Yes Reduce the load i the molor
Motor faut

fthe load is too heavy

\ 4

is locked caused by heavy.
oad
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8.6.2 Vibragao do motor

8.6.3 Sobretensao

Check the load and
adjust

Motor vibration or
abnormal noise

Check the motor parameter
or motor type is right or not

Perform parameter
autotune or not

Please set right
motor type and
parameters

Perform right

parameter autotune

If set right VV/F vibration No ) Set right
parameter or not parameters
Check if there is abnormal Check the
vibration to the reference reference
frequency frequency

Check if there is abnormal
vibration to the load

If the inverter fault, please
contact with the company

QV fault

v

Check the load

heck if the voltage range is i No
the standard one or not ?

Ensure the power supply
meets the need

Check If UVW is short
circuited to to the earth and
the configuration of the output

Settle the short circuit
and confabulate rightly

side is right or not?

Check if the load
motor is in abnormal
reverse running

Yes

Check if the ACC/DEC Shorten the ACC/DEC
time can be shortened time
No
Check if it Yes
needs to use Add braking optionds
the options

LNO

If the it is the inverter
fault, please contact with
the company

Adjust the braking
options and the resistor
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8.6.4 Falha de subtensao

UV fault

Ensure the power supply
meet the need

of the power
standard rang

If the voltage
upply is in the

No

Yes | Switch on the air switch
and contactor and settle
the abnormal

Check if the air switch an
contactor on the inside is off or
abnormal or not

No

Check if there is big power

evice in the same power sup| Adjust the power supply

No

Yes Ensure the power off
reason and settle the
abnormal

4
Check that if there is
powering off during the
running of the inverter

No

If the it is the inverter
fault, please contact with
the company
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8.6.5 Aquecimento anormal do motor

Abnormal heat

heck if the parameter
is right or not

Set right
motor
parameters

Check if it needs to
carry out parameter
autotune

Parameter
autotune

No heck if the invertel
runs at low speed

all the time

heck if it is frequency-
invertering motor

Select right
motor

heck if the load is too
heavy

Low the load

Check if the 3-phase
motor is balance

Change the
motor

Check if the carrier
frequency is too low,

Set proper
carrier
frequency

Check if the motor wire
is too long

Add output
filter

If the it is the inverter
fault, please contact with
the company
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8.6.6 Superaquecimento do inversor

Inverter overheating

!

Check if the load is too heav)
or the capacity of
the inverter is too low

Yes Reduce the load and

increase the capacity of
the inverter

No
Check if the ambient Yes Install heat-releasing
temperature is too device or derate the
high inverter
No

Check if there is
abnormal noise to the
fan of the inverter

Yes | [ftheitis the inverter
fault, please contact with
the company

No

Check if the heat sink
is jammed

Yes | Clean the heat sink and
improve the condition

LNO

Check if the carrier
frequency is too high

Yes Reduce the carrier
frequency

No

If the it is the inverter
fault, please contact with
the company

8.6.7 Parada durante a aceleragdao do motor

Stall during ACC

Yes
Checfslflézesl:s: time >—>{ Increase the ACC time

LNO

Check if the voltage between the Yes
terminals is among the range

Thicken the motor cables and shorten
the configuration distance and adjust the
voltage of the reactor

No

Check if the load and
inertia is too big

No

special

Check if the motor is

>

8 | Contact with our
company

No

Reduce the inertia of the

LND

s and o e | 4—Y= Creck fine oag load and increass the
~ torque is too big
capacity of the inverter capacity of the inverter
i No
Yes
Modify the torque boost |« ng(f:q‘\fs“;:ol%gze

Check if it performs No Overcurrent
parameter autotune

¢ Yes

If the it s the inverter fault
or interference, please
contact with the company

1
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8.6.8 Sobrecorrente

Overcurrent

Check if UVW is short circuited
to the earth. Remove the motor
cable and ensure if there is
connected with the earth.

Settle the short circuit
problem and configure
the motor cables rightly

Check if the motor is Yes
short circuited to the
earth

Change the motor

LNO

Check if the motor type and No
parameters are right

Set right motor type and
parameters

LYes

Check if it needs No
parameters autotune

o

Parameters autotune

LYes

Check if the ACC/DEC Yes
time is too short

Adjust the ACC/DEC
time

LNO

Check if the load is Yes | Reduce the load and
t00 heav increase the capacity of
Y the VFD
L No
Check if there is Yes | Clear the interference

interference source

source

LNO

Check if the multi-dots
VIF curve is set rightly

Adjust the V/F curve

LNO

Check if there is abnormal
vibration to the motor

z =<
Y 3

Set right
VI/F vibration control
parameters

No

If the it is the VFD fault,
please contact
MOTRONICS

8.7 Solucgao de interferéncias no sistema do inversor

Se dispositivos sensiveis (PLC, PC, sensores, equipamento de teste etc) tém problemas de
interferéncia quando o sistema esta sendo executado, vocé pode solucionar o problema através dos

seguintes meios:

1. Tente conectar ou desconectar os pinos de jumper do filtro C3 para verificar se a interferéncia foi

eliminada.

2. Verifique se as linhas de forga do jumper e as linhas de comunicagdo do sinal seguem a mesma

linha/curva. Se estiverem, deve ser novamente separado da fiagao.

134



Inversor MotionDrive200A Apéndice D

3. Se os equipamentos sensiveis e a unidade obtém sua energia da mesma rede, é recomendavel
instalar o transformador de isolamento e filtro para a distribuigdo dos equipamentos sensiveis.

4. Fio de protecdo de equipamentos - tente aterrar em ambos os lados, aterramento Unico,
subterraneo, respectivamente; para verificar se a interferéncia foi eliminada.

5. Tente fazer com que o equipamento sensivel que esta sob interferéncia ndo tenha um aterramento
comum, ou processo de flutuagdo, para verificar se a interferéncia foi eliminada.

8.8 Manuntegao e Diagnoéstico de Hardware

8.8.1 Sobrecorrente

Se instalado em um ambiente adequado, o inversor requer muito pouca manutengdo. A tabela abaixo
relaciona os intervalos de manutemgao routineiros recomendados pela MOTRONICS.

Parte Verificada Verificando Item Me?c..do (!e Critério
Verificacao

Verifique a temperatura

ambiente, umidade e Exame visual e
. = x s De acordo com o
vibragéo e se ndo ha teste de Manual
. nenhum po, gases, gota de |instrumento. ’
Temperatura Ambiente . . .
agua e névoa de dleo.
Assegure-se de que nao N&o ha objetos
haja objetos estranhos ou |Exame visual. estranhos ou
perigosos. perigosos.
Assegure-se de que o
Tenséo circuito principal e o Medicao por De acordo com o
circuito de controle estejam |milimetros Manual.
normais. .
Assegure-se de que o Exame visual. Os caracteres
display esteja claro o estdo exibidos
suficiente. normalmente.
Teclado A 4
ssegure-se de que 0s i
9 9 Exame visual. De acordo com o
caracteres estejam
. Manual.
exibidos totalmente.
Assegure-se de que os
parafusos estejam Aperte NA

apertados.

Assegure-se de que nao
ha distorgéo, rupturas,
danos ou mudancga de cor (Exame visual NA
Para uso publico |causada por
superaquecimento.

Circuito
principal

NA

Nota: Se a cor
Inspegéo visual dos blocos de
cobre muda, isto
néo significa que

Assegure-se de que nao
ha poeira e sujeira.
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Método de
Parte Verificada Verificando Item e~ Critério
Verificagao
ha alguma coisa
errada.
Assegure-se de que nao
ha distor¢do ou mudanca Inspegdo visual NA
de cor causada por
supera i to.
condutores peraquecimento —
Assegure-se de que nao
ha rupturas ou mudanca L
| I [NA
de cor das camadas de nspegao vista
protegao.
A to d A -se d &
ssen.o .os §segure se de que ndo Inspecao visual | NA
terminais ha danos.
Ensure that there is no
weeping, color—chgngmg, Inspecé&o visual NA
crackles and cassis
expansion.
Estime o tempo
de uso de acordo
Assegure-se de que a com a
Capacitores de filtro valvula de seguranga estd |manutengéo ou NA
no lugar certo. mecga a
capacidade
estatica.
A capacidade
- Mega a estatica esta
Se necessario, mega a . . .
. - capacidade por acima ou igual ao
capacidade estatica. . .
isntrumentos. valor original
*0.85.
Certifique-se se ha
substituicdo e divisdo Cheire e faca NA

Resistores

causadas por
superaquecimento.

inspecéo visual

Assegure-se de que nao
esteja off-line.

Inspegéo visual
ou remova uma
extremidade para
coagular ou medir
com multimetros

Os resistores
estdioem *10%
do valor padréo.

Transformadores e

Assegure-se de que nao

Ouga, cheire e

suficiente.

haja vibragdo anormal, faga inspegao NA
reatores . .
barulho ou cheiro. visual.
Assegure-se de que nao
. ha barulho de vibragédo nas [Ouga NA
Relés e contatores
de salas de trablaho.
. Assegure-se de que o
eletromagnetismo , L.
contator € bom o Inspecgéo visual NA

136




Inversor MotionDrive200A Apéndice D

Método d
Parte Verificada Verificando Item e?c.t ° ~e Critério
Verificacao
Assegure-se de que nao
ha parafusos e contatores |Aperte NA
soltos.
Assegure-se de que nao Cheiro & inspecio
ha cheiro e mudanga de . peg NA
visual.
cor.
- Assegure-se que que nao
Circuito de
controle PCB e tomadas |haja ruptureas, danos, Inspegéo visual NA
' distorgdo e ferrugem.
Inspecgéo visual
. ou estime o tempo
Assegure-se de que nao de uso de acordo
ha distor¢éo dos NA
. com as
capacitores. . ~
informagdes de
manutengao.
) - Ouga, faca
Estime se ha ruido e . . = .
) ~ A inspegéo visual ou|Rotagao estavel
vibragdo anormais. . =
gire com a méo.
Vi do ha f
S(c;;l;osse ndo ha parafusos Aperte NA
Ventilador de - ——
. ~ Inspecgéo visual
refrigeracéo ~ .
. Assegure-se de que ndo  |ou estime o tempo
Ssitema de X
. ~ ha mudanca de cor de uso de acordo
refrigeragéo NA
causada por com as
superaquecimento. informagdes de
manutengao.
Certifique-se de que ndo
ha objeti tranh
Duto de ventilagdo a o. Jelos es ranl 08 nci Inspegéo visual NA
ventilador de refrigeragéo e
ventilacdo de ar.

Consulte o representante local para maiores detalhes sobre manutengéo. Visite o website oficial da
MOTRONICS: www.motronics.com.br.

8.8.2 Ventilador de Refrigeragao

O ventilador de refrigeragéo do inversor tem uma vida util minima de 25.000 horas de funcionamento.
O tempo de vida real depende do uso do inversor e da temperatura ambiente.

As horas de funcionamento podem ser verificadas através de P07.14 (horas acumulativas do inversor).

A falha de ventilador pode ser prevista pelo crescente barulho dos rolamentos do ventilador. Se o
inversor é operado em uma parte critica de um processo, recomenda-se a substituicdo do ventilador
assim que esses sintomas aparecerem. Ventiladores para substituicdo estdo disponiveis na
MOTRONICS.

Substituigdo do Ventilador de Refrigeagéo:
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<-Leia e siga as instrugées no capitulo Precuagbes de Seguranca. lgnorar as
instrugdes causara lesées fisicas ou morte, ou dano ao equipamento.

1. Pare o inversor e desconecte-o da fonte de alimentagdo AC e espere por pelo menos o tempo

desginado no inversor.

2. Tire o suporte do ventilador da estrutura da unidade com uma chave de fenda e erga o suporte
levemente para cima a partir de sua borda frontal;

3. Afrouxe o cabo do ventilador do seu clip;

4. Desconecte o cabo do ventilador;

5. Remova o suporte do ventilador de suas dobradigas;

6. Instale o novo suporte, incluindo o ventilador, em ordem inversa.

7. Restaure a energia.
8.8.3 Capacitores

8.8.3.1 Reformando os Capacitores

Os capacitors de barramento DC devem ser reformados de acordo com as instru¢des de operagao
do inversor, se o inversor permaneceu armazenado por um longo tempo. O tempo de armazenagem
é contado a partir da data de producéo e n&o a partir da data de entrega marcada no nimero de série
do inversor.

Tempo Principio Operacional

Tempo de armazenagem ~
. Operagéo sem carga.
inferior a 1 ano

Tempo de armazenagem Conectar na fonte de alimentagdo por 1 hora antes de dar o
de 1-2 anos primeiro comando LIGAR

Use sobretenséo para carregar o inversor

* Adicione 25% de tensdo nominal por 30 minutos.
Tempo de armazenagem . ~ . .
+ Adicione 50% de tensdo nominal por 30 minutos
de 2-3 anos . B . .
* Adicione 75% de tensdo nominal por 30 minutos

* Adicione 100% de tens&o nominal por 30 minutos

Use sobretenséo para carregar o inversor

* Adicione 25% de tensdo nominal por 2 horas
Tempo de armazenagem . ~ .
. * Adicione 50% de tensdo nominal por 2 horas
de mais de 3 anos . ~ .
* Adicione 75% de tensdo nominal por 2 horas

* Adicione 100% de tens&o nominal por 2 horas.

Método para usar sobretenséo para carregar o inversor:

A selegdo correta de sobretensdo depende da fonte de alimentacédo do inversor. Monofasico 220V
AC/2A - sobretensao aplicada ao inversor monofasico/trifasico 220V AC como tensdo de entrada. O
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inversor com umal/trés fases 220V AC, como sua tensdo de entrada, pode aplicar sobretensédo
monofasica 220V AC/2A. Todos os capacitores de barramento DC carregam ao mesmo tempo porque

ha um retificador.

O inversor de alta tensao precisa de voltagem suficiente (por exemplo, 380V) durante o carregamento.
Um capacitor de baixas especificagdes (2A é suficiente) pode ser usado porque o capacitor quase

néo precisa de corrente durante o carregamento.
Método de operagéo do inversor carregando através de resistores (LEDs):

O tempo de carregamento é de pelo menos 60 minutos se carregar o capacitor de barramento DC
diretamente através da fonte de alimentacéo. Esta operagdo esta disponivel na temperatura normal
e na condigdo sem carga e o resistor deve ser conectado em série nos circuitos de 3 fases da fonte
de alimentagao (a distancia entre resistores de cada fase 25.5 mm):

Dispositivo da unidade de 380V: resistor de 1K/100W. LED de 100W pode ser usado quando a tensdo
ndo é maior do que 380V. Mas, se usado, a luz pode se desligar ou ficar fraca durante o carregamento.

R

Power supply s
380V

S The inverter

T

Figura 8.2 llustragao de 380V de carga do dispositivo acionado.

8.8.3.2 Substituicdo de Capacitores Eletroliticos

<-Leia e siga as instrugées no capitulo Precuagbes de Seguranca. lIgnorar as
instrugoes causara lesodes fisicas ou morte, ou dano ao equipamento.

Troque os capacitors eletroliticos se as horas de operacdo dos capacitors eletroliticos no inversor
estdo acima de 35000. Favor contatar os escritérios locais da MOTRONICS ou disque para a nossa
linha nacional de manutengéo (400-700-9997) para operagdes detalhadas.

8.8.4 Cabo de Forga

<-Leia e siga as instrugées no capitulo Precuagbes de Seguranca. lgnorar as
instrugées causara lesodes fisicas ou morte, ou dano ao equipamento.

1. Pare a unidade e desconecte-a da linha de alimentagdo. Aguarde por pelo menos o tempo

designado no inversor;
2. Verifique se os cabos de forga estdo bem fixados.

3. Restaure a energia.
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Protocolo de Comunicagao 9

9.1 O que este capitulo contém

Este capitulo descreve o protocolo de comunicagéao de inversores de série MotionDrive200A.

Os inversores da série MotionDrive200A fornecem interface de comunicagdo RS485. Adotam o
protocolo padréo internacional de comunicagdo MODBUS para executar a comunicagdo mestre-
escravo. O usuario pode realizar o controle centralizado através de PC/PLC, controle superior PC,
etc. (define o comando de controle, a frequéncia de operagdo do inversor, modifica cédigos de fungao
relevante, monitora e controla as informagdes do estado de operagao e de falhas do inversor (e assim

por diante)) adaptando-se entdo aos requisitos especificos da aplicagéo.
9.2 Instrugao Breve sobre o Protocolo MODBUS

O protocolo MODBUS é um protocolo de software e de linguagem comum aplicado no controlador
elétrico. Com este protocolo, o controlador pode se comunicar com outros dispositivos através da
rede (o canal de transmissao do sinal ou a camada fisica, como RS485). E com este padr&o industrial,
os dispositivos de controle de diferentes fabricantes podem ser conectados a uma rede industrial,

tornando facil sua monitoragéo.

Existem dois modos de transmissdo para o protocolo MODBUS: o modo ASCII e RTU (Remote
Terminal Units). Em uma rede MODBUS, todos os dispositivos devem selecionar o mesmo modo de
transmisséo e seus parametros basicos, tais como taxa de transmissao, bit digital, bit de verificagdo

e bit de parada ndo devem ter nenhuma diferenca.

A rede MODBUS ¢é uma rede de controle com um Unico mestre e multiplos escravos, o que significa
que apenas um dispositivo age como mestre e os outros sdo os escravos em uma rede MODBUS. O
dispositivo mestre tem a fungéo de enviar ordens de leitura e escrita aos outros dispositivos da rede.
O dispositivo escravo apenas obedece as requisigdes do mestre enviando dados para a rede
MODBUS. Depois que o mestre envia mensagem, ha um periodo de tempo para os escravos
controlados enviarem a resposta, garantindo, assim, que haja apenas um escravo enviando a

mensagem para o mestre, por vez.

Geralmente, o usuario pode definir PC, PLC, IPC e HMI como mestres para realizar o controle central.
A configuragdo de determinados dispositivos como mestre € uma promessa e ndo uma configuragéo
através de um botdo ou de um interruptor ou dispositivo, que tem um formato de mensagem especial.
Por exemplo, quando o monitor superior estiver em execugao, se o operador clica no botao para
enviar um comando, o monitor superior pode enviar uma mensagem de comando ativamente mesmo
que nado possa receber a mensagem de outros dispositivos. Neste caso, o monitor superior € o mestre.
E se o designer faz o inversor enviar os dados somente apds receber o comando, ent&o o inversor é

O escravo.

O mestre pode se comunicar com um Unico escravo ou com todos os escravos. Para o comando de
comunicagdo particular, o escravo deve dar um feedback; para transmitir a mensagem a partir do

mestre, o escravo ndo precisa dar um feedback sobre a mensagem-resposta.
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9.3 Aplicacéo do Inversor
O protocol MODBUS do inversor € o modo RTU e a camada fisica € uma RS485 2-fios.

9.3.1 RS485

A interface RS485 de 2 fios funciona em semiduplex e o seu sinal de transmissdo de dados aplica
uma transmissao diferencial que é chamada de transmissao de equilibrio. Ele utiliza pares trocados,
um dos quais é definido como A (+) e o outro é definido como B (-). Geralmente, se o nivel elétrico
positivo entre o envio da unidade A e B encontra-se entre +2~+6V, é o valor l6gico “1”, e se o sinal
elétrico esta entre -2V~-6V; é valor l6gico “0”.

O 485+ na placa do terminal corresponde a A e 485- a B.

Na Comunicagéo, a taxa de transmiss&o significa o numero de bits por segundo. A unidade é: bit/s
(bps). Quanto maior a taxa de transmiss&@o, mas rapida a velocidade de transmissao e mais fraca a
anti-interferéncia. Se os pares trocados de 0.56mm (24AWG) sdo aplicados como os cabos de
comunicagéo, a distancia maxima de transmisséo é dada abaixo:

Taxa Baud (de
transmisséao)

Distancia maxima
de transmissao

Taxa Baud (de
transmissao)

Distancia maxima de
transmissao

2400BPS

1800m

9600BPS

800m

4800BPS

1200m

19200BPS

600m

E recomendado usar cabo blindado e fazer deles o aterramento da malha durante a comunicagéo
remota RS 485.

Nos casos de dispositivos com menos distancia, recomenda-se a utilizagao de resistor de terminal de
120Q. Com o aumento da distancia, a rede pode perder o desempenho caso o resistor de terminal
néo for instalado. No entanto, existem redes que podem ter um bom desempenho sem o resistor de
terminal.

9.3.2 Modo RTU

9.3.2.1 Formato de Comunicagao RTU

Se o controlador estiver configurado para se comunicar com o modo RTU na rede, cada byte de 8
bits na mensagem inclui dois caracteres hexadecimais de 4 bits. Em comparagdo com o modo ACSII,
este modo pode enviar mais dados com a mesma velocidade de transmissao.

Sistema de Codigo
« 1 bit de inicializagao

= 7 ou 8 bits digitais, o bit minimo valido pode ser enviado em primeiro lugar. Cada quadro de 8 bits
inclui dois caracteres hexadecimais (0...9, A...F)

« 1 bit de verificagédo par/impar. Sendo houver saida, o bit de verificacdo par/impar é inexistente.

+ 1 bit de parada (com verificagdo), 2 Bits (sem verificagéo).
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Campo de Detecgdo de Erro
+ CRC
O formato dos dados ¢ ilsutrado a seguir:

Quadro de caracteres de 11 bits (BIT1~BIT8 séo bits digitais)

Check
Start bit BIT1 | BIT2 | BIT3 | BIT4 | BIT5 | BIT6 | BIT7 | BIT8 b?tc End bit
Quadro de caracteres de 10 bits (BIT1~BIT7 s&o bits digitais)
. Check .
Start bit BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 bit End bit

Em um quadro de caracteres, os bits de dados entram em vigor. O bit de inicializagdo, bit de
verificagdo e bit de parada séo utilizados para enviar os bits de dados para outro dispositivo. Os bits
par/impar de verificagdo ou parada devem ser definidos como o mesmo na aplicagao real.

O tempo minimo ocioso do MODBUS entre os quadros ndo deve ser menor do que 3.5 bytes. O
dispositivo de rede esta detectando, mesmo durante o intervalo de tempo, o bus (barramento) da rede.
Quando o primeiro campo (campo de enderego) é recebido, o dispositivo correspondente decodifica
o préximo caractere de transmissdo. Quando o intervalo de tempo é de pelo menos 3.5 bytes, a
mensagem termina.

A estrutura da mensagem no modo RTU é um fluxo continuo de transmissdo. Se houver um intervalo
de tempo (mais do que 1.5 bytes), antes da conclus&o do quadro, o dispositivo receptor vai renovar
a mensagem incompleta e supor o proximo byte como o campo de enderego da nova mensagem.
Como tal, se a nova mensagem segue a anterior dentro do intervalo de tempo de 3.5 bytes, o
dispositivo receptor vai lidar com isso como o mesmo com a mensagem anterior. Se esses dois
fendmenos ocorrerem durante a transmissdo, o CRC gerard uma mensagem de falha de resposta
dos dispositivos de erro.

Estrutura padrao do quadro RTU:

START T1-T2-T3-T4(tempo de transmisséo de 3.5 bytes)

ADDR Endereco de comuniagdo: 0~247(sistema decimal)(0 é o enderego de
transmissao)
03H:ler parametros de escravos

CMD
06H:escrever parametros de escravos

DATA (N-1) _ . . L
Os dados de 2*N bytes sdo o conteudo principal da Comunicagéo, bem
como o nucleo de troca de dados.

DATA (0)

CRC CHK low bit

- - Valor de detecgdo: CRC (16BIT)
CRC CHK high bit

END T1-T2-T3-T4(tempo de transmisséo de 3.5 bytes)
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9.3.2.2 Comunicagao RTU e Verificagao de Quadros

Varios fatores (como interferéncia eletromagnética) podem causar erros na transmissdo de dados.
Por exemplo, se o envio de mensagens é um sinal légico “1”, A diferenga em potencial de A-B em
RS485 deve ser 6V, mas na realidade pode ser -6V devido a interferéncia eletromagnética, e os outros
dispositivos podem levar a mensagem enviada como légica “0” . Se nao houver um check-out de
erro, os dispositivos que recebem n&o verdo a mensagem errada como um problema. Se isto ocorrer,

pode haver a resposta incorreta e causar erros. Por isso, a verificagdo, é essencial para a mensagem.

O checkout faz o célculo dos dados do envio de acordo com uma férmula fixada, e, em seguida, envia
o resultado com a mensagem. Quando o receptor recebe esta mensagem, ele calcula o resultado de
acordo com o mesmo método para compara-lo com o envio. Se os dois resultados sdo os mesmos,
a mensagem esta correta. Se ndo, a mensagem esta alterada e houve erro durante a transmisséo.

O pedido de erro do quadro pode ser dividido em duas partes: o bit do checkout do byte e todos os
dados do quadro (verificagdo de CRC).

Bit de verificagao do byte

O usuario pode selecionar diferentes bits de verificagdo, o que afeta a definicdo de bit de verificagdo
de cada byte.

O checkout adiciona um bit um pouco antes da transmissdo de dados para ilustrar o nimero de “1”
da transmissdo de dados se for o numero par ou impar. Quando €é par, o byte de verificagdo é “0”,
caso contrario o byte de verificagdo é “1”. Este método é utilizado para estabilizar a paridade dos
dados.

Por exemplo, ao transmitir “11001110”, ha cinco “1” nos dados. Se o checkout par for aplicado, o bit
de verificaggdo par é “1”; se o checkout impar for aplicado, o bit de verificagdo impar é “0”. O bit de
verificagdo par/impar é calculado na posigdo do quadro do bit de verificagdo. E os dispositivos de
recepgdo também executam um checkout par e impar. Se a paridade do receptor de dados é diferente
do valor de ajuste, existe um erro na comunicagéo.

Verificagdo CRC

O checkout usa formato de quadro RTU. O quadro inclui o campo de detecgdo de erro do quadro,
que é baseado no método de calculo CRC. O campo CRC ¢é de dois bytes, incluindo valores binarios
de 16 digitos. E adicionado no quadro depois de calculado pelo dispositivo de transmisséo. O
dispositivo receptor recalcula o CRC do quadro recebido e compara-os com o valor do campo CRC
recebido. Se os dois valores de CRC sao diferentes, existe um erro na comunicagao.

Durante o CRC, 0*FFFF sera armazenado. E entdo lida com os bytes continuos acima de 6 no quadro
e o valor no registro. Somente os dados de 8Bit em cada caractere ¢ efetivo para o CRC, enquanto
que o bit de inicializagéo, o bit de parada e o bit de verificagdo ndo é efetivo.

O célculo de CRC aplica os principios de checkout CRC de padrao internacional. Quando o usuario
esta editando o calculo CRC, ele pode se referenciar no calculo relativo CRC para escrever o
programa de calculo.
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Uma simples fungéo de calculo CRC para referéncia (programado com linguagem C):
unsigned int crc_cal_value(unsigned char *data_value,unsigned char data_length)
{
inti;
unsigned int crc_value=0xffff;
while(data_length--)
{ crc_value*=*data_value++;
for(i=0;i<8;i++)
{
if(crc_value&0x0001)crc_value=(crc_value>>1)"0xa001;
else crc_value=crc_value>>1;
} }
return(crc_value);

}

Na loégica ladder, CKSM calculou o valor CRC de acordo com o quadro. O método é avangado, com
programa facil e velocidade rapida de célculo. Mas o espago ROM do programa ocupado é enorme.
Portanto, use-o com cuidado de acordo com o espaco do programa desejado.

9.4 Cadigo de Comando RTU e llustragdao de Comunicagéo de Dados
9.4.1 Modo RTU

9.4.1.1 Coédigo de Comando: 03H
Ler N palavras (Word), (a leitura continua maxima é: 16 palavras).

Codigo de comando 03H significa que caso o mestre ler os dados do | nversor, o niumero de leitura
depende do “numero de dados” no cédigo de comando. O nimero maximo de leitura continua é 16 e
o enderego do parametro deveria ser continuo. O comprimento de cada byte de dados é de 2 (uma
palavra). O formato a seguir do comando esta ilustrado por hex (um numero com “H” significa hex) e

um numero hex ocupa um byte.
O cédigo do comando é usado para ler a fase de funcionamento do inversor.

Por exemplo, ler conteudo continuo de 2 dados de 0004H do inversor com o enderego de 01H (leia o
conteudo do enderego de dados de 0004H e 0005H), a estrutura do quadro é conforme abaixo:

Mensagem de comando RTU master (do mestre para o inversor)

START T1-T2-T3-T4 (tempo de tansmissao de 3.5 bytes)

ADDR 01H
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CMD 03H
Bit alto do endereco de inicializagéo 00H
Bit baixo do endereco de inicializagdo 04H
Bit alto do nimero de dados 00H
Bit baixo do nimero de dados 02H
Bit baixo CRC 85H
Bit alto CRC CAH
END T1-T2-T3-T4 (tempo de tansmissao de 3.5 bytes)

T1-T2-T3-T4 entre o START (INICIO) e END (FINAL) para fornecer pelo menos o tempo de 3.5 bytes
como o tempo de espera e distingue duas mensagems para evitar considerar duas mensagens como

uma mensagem.

ADDR = 01H significa que a mensagem de comando ¢ enviada para o inversor com o enderego de
01H e ADDR ocupa um byte.

CMD=03H significa que a mensagem de comando ¢ enviada para ler os dados do inversor e CMD
ocupa um byte.

“Endereco de Inicio” significa a leitura de dados do enderego e ocupa 2 bytes com o fato de que o
bit alto esta na frente e o bit baixo esta atras.

“Numero de Dados” significa o nimero de dados de leitura com a unidade da palavra. Se o
“endereco de Inicio” € 0004H e o “numero de dados” € 0002H, os dados de 0004H e de 0005H seréo
lidos.

CRC ocupa 2 bites com o fato de que o bit alto esta na frente e o bit baixo esta atras.

RTU mensagem de resposta do escravo (do inversor para o mestre)

START T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo é de 3.5 bytes)
ADDR 01H
CMD 03H
Numero de bytes 04H
Bit alto de dados do enderego 0004H 13H
Bit baixo de dados do 0004H 88H
Bit alto de dados do enderego 0005H 00H
Bit baixo de dados do endereco 0005H 00H
CRC CHK bit baixo 7EH
CRC CHK bit alto 9DH

END T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3.5 bytes)

O significado da resposta é que:

ADDR = 01H significa que a mensagem de comando ¢ enviada para o inversor com o enderego de
01H e ADDR ocupa um byte.
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CMD=03H significa que a mensagem ¢é recebida do inversor para o mestre para a resposta do

comando de leitura e CMD occupa um byte.

“Numero de byte” significa todo o nimero de bytes do byte (excluindo o byte), para o byte CRC
(excluindo o byte). 04 significa que existem 4 bytes de dados do “numero de byte” para o “bit baixo
CRC CHK”, que sdo o “endereco digital do bit alto 0004H”, “enderego digital 0004H bit baixo”,
“enderego digital 0005H bit alto” e “enderego digital 0005H bit baixo”.

Ha dois bytes armazenados em um dado com o fato de que o bit alto esta na frente e o bit baixo esta
atras da mensagem, os dados do endereco de dados 0004H é 1388H, e os dados do enderego de
dados 0005H é 0000H.

CRC ocupa 2 bytes com o fato de que o bit alto esta na parte da frene e o bit baixo esta na parte de

trés.
9.4.1.2 Codigo de Comando: 06H

06H (corresponde ao binario 0000 0110), escrever uma palavra (Word)

O comando significa que o mestre escreve dados para o inversor e um comando pode escrever um
dado e ndo multiplos dados. O efeito é para alterar o modo de operagao do inversor.

Por exemlo, escrever 5000 (1388H) para 0004H do inversor com o enderego de 02H, a estrutura do

quadro é conforme abaixo:

Mensagem de comando mestre RTU (do mestre para o inversor)

START T1-T2-T3-T4(tempo de transmisséo de 3.5 bytes)
ADDR 02H
CMD 06H
Bit alto do endereco de dados de
. 00H
escrita
Bit baixo do enderego de dados de
. 04H
escrita
Bit alto do conteuido de dados 13H
Bit baixo do conteudo de dados 88H
CRC CHK bit baixo C5H
CRC CHK bit alto 6EH
END T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissao de 3.5 bytes)
Mensagem de resposta do escravo RTU (do inversor para o mestre)
START T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3.5 bytes
ADDR 02H
CMD 06H
Bit alto do endereco de dados de
. 00H
escrita
Bit baixo do enderego de dados de 04H
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escrita
Bit alto do conteuido de dados 13H
Bit baixo do conteudo de dados 88H
CRC CHK bit baixo C5H
CRC CHK bit alto 6EH
END T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissao de 3.5 bytes)

Nota: As segbes 9.4.1 e 9.4.2 descrevem principalmente o formato do comando. A aplicagédo
detalhada sera mencionada na Segéo 9.6, com exemplos.

9.4.1.3 Codigo de Comando 08H para diagndstico

Significado dos codigos de sub-fungéo

Cadigo de sub-fungdo Descricédo

0000 Retornar para investigar dados de informacéo

Por exemplo: A sequéncia de informagdes de investigacdo é a mesma que a sequéncia de

informagdes de resposta quando a detecgdo do loop par ao enderego 01H da unidade é executada.

O comando de solicitagdo RTU é:

START T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissao de 3.5 bytes)
ADDR 01H
CMD 08H
Bit alto do cédigo de sub-fungdo 00H
Bit baixo do cédigo de sub-fungéo 00H
Bit alto de conteudo de dados 12H
Bit baixo de conteudo de dados ABH
Bit baixo de CRC ADH
Bit alto de CRC 14H

END T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissao de 3.5 bytes)

O comando de resposta RTU é:

START T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissao de 3.5 bytes)
ADDR 01H
CMD 08H
Bit alto do cédigo de sub-fungédo O00H
Bit baixo do codigo de sub-fungéo O00H
Bit alto do conteudo de dados 12H
Bit baixo do conteudo de dados ABH
Bit baixo de CRC ADH
Bit alto de CRC 14H

END T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3.5 bytes)
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9.4.1.4 Codigo de Comando: 10H, Escrita Continua

Codigo de comando 10H significa que se o mestre escreve dados para o investor, o nimero de dados
depende do “nimero de dados” no cédigo de comando. O nimero maximo de leitura continua é de
16.

Por exemplo, escreva 5000(1388H) para 0004H do inversor, cujo enderego escravo é 02H e 50(0032H)
a 0005H, a estrutura do quadro é conforme abaixo:

O comando de pedido RTU é:

START T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3.5 bytes)
ADDR 02H
CMD 10H
Bit alto de dados de escrita 00H
Bit baixo de dados de escrita 04H
Bit alto de numero de dados 00H
Bit baixo de numero de dados 02H
Numero de bytes 04H
Bit alto de dados 0004H 13H
Bit baixo de dados 0004H 88H
Bit alto de dados 0005H 00H
Bit baixo de dados 0005H 32H
Bit baixo de CRC C5H
Bit alto de CRC 6EH

END T1-T2-T3-T4 tempo de transmissao de 3.5 bytes

O comando de resposta RTU é:

START T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissdo de 3.5 bytes)
ADDR 02H
CMD 10H
Bit alto de dados de escrita 00H
Bit baixo de dados de escrita 04H
Bit alto do numero de dados 00H
Bit baixo de numero de dados 02H
Bit baixo de CRC C5H
Bit alto de CRC 6EH

END T1-T2-T3-T4 (tempo de transmissao de 3.5 bytes)

9.4.2 Modo ASCII

9.4.2.1 Coédigo de comando: 03H (0000 0011), N palavras lidas (Word) (N<16 palavras)

Por exemplo: Assim como para o inversor do qual o enderego do escravo € 01H, o endereco inicial
de armazenamento interno € 0004, & duas palavras continuamente, a estrutura deste quadro ¢ listada
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abaixo:
Mensagem de comando mestre ASCII Mensagem de resposta escravo ASCII

(comando do mestre ao inversor) (mensagem enviada inversor ao mestre)

START t START t

ADDR 0 ADDR 0

1 “1

CMD 0 CMD 0

‘3’ ‘3

Bit alto do enderego ‘0’ i ‘0’

. Numero do byte

de inicio ‘0’ ‘4

Bit baixo do enderego ‘0’ Bit alto endereco ‘1’

de inicio ‘4 informacéo 0004H ‘3

Bit alto do nimero de ‘0’ Bit baixo endereco ‘8’

informagao ‘0’ informacéo 0004H ‘8’

Bit baixo do numero ‘0’ Bit alto endereco ‘0’

de informagéo ‘2 informacéo 0005H ‘0’

LRC CHK Alto ‘F Bit alto endereco ‘0’

LRC CHK Baixo ‘6’ informagao 0005H ‘0’

END Alto CR LRC CHK Alto ‘5’

END Baixo LF LRC CHK Baixo ‘D’

END Alto CR

END Baixo LF

9.4.2.2 Codigo de comando: 06H (0000 0110), escreve um palavra (Word)

Por exemplo: Escreve 5000 (1388H) para o enderego 0004H do inversor cujo enderego de escravo é
02H, a estrutura deste quadro esta listada abaixo:

Mensagem de comando mestre ASCII Mensagem de resposta escravo ASCII
(comando do mestre ao inversor) (mensagem enviada inversor ao mestre)
START ‘:' START o
‘0’ ‘0
ADDR ADDR
‘2’ ‘2
‘0’ ‘0
CMD CMD
‘6’ ‘6
Bit alto de escrita de ‘0 Bit alto de escrita de ‘0
informacgéo ‘0’ informagéo ‘0’
Bit baixo de escrita de ‘0 Bit baixo de escrita de ‘0
informagéo 4 informagéo 4
Bit alto do conteudo 1 Bit alto do conteudo 1
da informacéo ‘3’ da informacéo ‘3’
Bit alto do conteudo ‘8’ Bit alto do conteudo ‘8’
da informacéo ‘8’ da informacéo ‘8’
LRC CHK Alto ‘5’ LRC CHK Alto ‘5’
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Mensagem de comando mestre ASCII
(comando do mestre ao inversor)

Mensagem de resposta escravo ASCII
(mensagem enviada inversor ao mestre)

LRC CHK Baixo ‘9’ LRC CHK Baixo ‘9’
END Alto CR END Alto CR
END Baixo LF END Baixo LF

9.4.2.3 Codigo de comando: 08H (0000 1000), Fungao de diagnéstico

Significado do codigo de sub fungéo:

Cadigo de sub fungéo

Instrugcéo

0000

Retornar informagdo mensagem de procura

Por exemplo: circuito de detecgdo responsavel no endereco de unidade O1H, o conteudo da

sequéncia de palavras da mensagem de procura € a mesma da sequéncia de palavras da mensagem

de procura, seu format esta listado abaixo:

Mensagem de comando mestre ASCII Mensagem de resposta escravo ASCII

(comando do mestre ao inversor) (mensagem enviada inversor ao mestre)
START 7 START 7
ADDR ? ADDR ?
CMD o CMD o
g g
Bit alto endereco ‘0’ Bit alto endereco ‘0’
informacédo escrita ‘0’ informacédo escrita ‘0’
Bit baixo endereco ‘0’ Bit baixo endereco ‘0’
informacédo escrita ‘0’ informacéo escrita ‘0’
Bit alto de conteudo 1 Bit alto de conteudo ‘1’
de informacéo ‘2 de informacéo ‘2
Bit baixo contetido de ‘A Bit baixo conteudo de ‘A
informacgéo ‘B’ informagéo ‘B’
LRC CHK Alto ‘3’ LRC CHK Alto ‘3’
LRC CHK Baixo ‘A LRC CHK Baixo ‘A
END Alto CR END Alto CR
END Baixo LF END Baixo LF

9.4.2.4 Cédigo de comando: 10H, Fungéao de escrita continua

Codigo de comando 10H significa que o mestre escreve dados para o inversor, o nimero de
informagdo, que estd sendo escrita, € determinado pelo comando “nimero de informacéo(data
number)”, o nUmero maximo de palavras escritas continuamente é 16.

Por exemplo: Escreva 5000 (1388H) para 0004H do inversor do qual enderego do escravo ¢ 02H,
escreva 50 (0032H) para 0005H do inversor do qual endereco do escravo é 02H, e a estrutura deste
quadro esta listada abaixo:
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Mensagem de comando mestre ASCII Mensagem de resposta escravo ASCII
(comando do mestre ao inversor) (mensagem enviada inversor ao mestre)
START " START "
ADDR o ADDR o
1o o
CMD T CMD T
0 0
Bit alto do enderego '0' Bit alto do enderego '0'
de inicio '0' de inicio '0'
Bit baixo do endereco '0' Bit baixo do endereco '0'
de inicio '4' de inicio '4'
Bit alto do numero de '0" Bit alto do numero de '0"
informacao '0' informagao '0'
Bit baixo do numero '0' Bit baixo do numero '0'
de informacéo 2' de informacéo 2'
0" LRC CHK Alto 'E'
Numero de Byte
‘4! LRC CHK Baixo '8’
Bit alto contetido "1 END Alto CR
informacéo 0004H 3 END Baixo LF
Bit baixo contetddo '8'
informagéo 0004H '8’
Bit alto conteudo '0'
informagéo 0005H '0'
Bit baixo contetddo '3'
informagédo 0005H 2'
LRC CHK Alto "1
LRC CHK Baixo '7'
END Alto CR
END Baixo LF

9.5 A definigdo de Endereco de Dados

A definigdo do enderego de dados da Comunicagao nesta parte € o de controlar o funcionamento do

inversor e obter as informacdes de estado e parametros de fungédo do inversor.

9.5.1 Regras de Enderego de Parametro dos Cédigos de fungao

O enderego do parametro ocupa 2 bytes com o fato de que o bit alto esta na frente e o bit baixo esta
na parte de tras. A faixa de bits alto e baixo é: byte alto —00~ffH; byte baixo—00~ffH. O byte alto é o
numero do grupo antes do ponto fonte no cédigo de fungdo e o byte baixo é o nimero depois deste
mesmo ponto. Mas, tanto o byte alto como o byte baixo, devem ser transformados em hexadecimal.
Por exemplo, em P05.06, o numero do grupo antes do ponto fonte do cédigo de fungéo é 05, entdo o
bit alto do parametro é 05, o nimero depois do ponto fonte é 05, entdo o bit baixo do parametro é 06,
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logo o enderego do codigo de fungdo é 0506H e o enderego do parametro de P10.01 € 0AO01H.

Codigo de e . Valor .
~ Nome Descrigao de parametro ~ Modificar
fungao Padrao
0: Para depois de funcionar
. uma vez.
Funcéo do . )
P10.00 K 1: Funciona no valor final 0
PLC simples

depois de funcionar uma vez.
2: Funcionamento ciclico.

0: Perda de poténcia sem
memoria.

Selegéo de 1: Perda de poténcia: O PLC
P10.01 memoria de lembra a etapa do 0
PLC simples | funcionamento e frequéncia
quando ocorre perda de
poténcia.

Nota: O Grupo P29 é o parametro de fabrica que nao pode ser lido ou alterado. Alguns parametros
ndo podem ser alterados quando o inversor esta no estado de operagéo e alguns parametros nao
podem ser alterados em nenhum estado. Ao modificar os parametros de cédigo de fungéo, prestar
atengédo a faixa de configuragdo e as instrugdes relativas.

Além disso, EEPROM ¢é usado com frequéncia, o que pode encurtar o tempo de vida do EEPROM.
Para os usuarios, algumas fungdes ndo precisam ser armazenadas no modo de comunicagéo. As
necessidades podem ser satisfeitas alterando o valor o valor em RAM. Alterando o bit alto do codigo
de fungdo de 0 para 1 pode realizar a fungdo. Por exemplo, o codigo de fungdo P00.07 ndo esta
armazenado no EEPROM. Apenas alterando o valor em RAM pode definir o enderego para 8007H.
Esse enderego pode ser usado somente na escrita RAM e n&o na leitura. Se for usado para ler, € um

endereco invalid.

9.5.2 Instrugdo de Enderego de Outras Fungées em MODBUS

O mestre pode operar nos parametros do inversor, como também nos controles do inversor tais como
operagdo ou parada, e monitorar o estado de funcionamento do inversor.

Abaixo esta a Isita de parametros de outras fungdes:

. Definigao ..
Instrucao de . L . Caracteristicas
. de Defini¢ao das Instrugdes
Fungéo R/IW
Enderego

0001H: operacgao horaria

0002H: operacao anti-horaria

C dod

omando de 0003H: jogging horario
controle de 2000H - - - — W/R
0004H: jogging anti-horario
0005H: parar

0006H: parada de emergéncia

comunicagao

152




Inversor MotionDrive200A

Apéndice D

. Definicao o
Instrucao de . L . Caracteristicas
. de Defini¢ao das Instrugoes
Fungao R/IW
Enderego
0007H: reset de falhas
0008H: parar jogging
2001H Configuracéo de frequéncia de comunicagdo
(0~Fmax(unidade: 0.01Hz)) WIR
Referéncia PID, faixa 0~1000, 1000
2002H
corresponde a 100.0% )
Feedback PID, faixa (0~1000, 1000
2003H W/R
corresponde a 100.0% )
Valor de ajuste do torque (-3000~3000, 1000
2004H corresponde a 100.0% da corrente nominal do W/R
motor)
Limite superior da frequéncia durante rotagéo
2005H . . W/R
horaria (O~Fmax(unit: 0.01Hz))
Limite superior da frequéncia durante rotagéo
2006H ) L ) W/R
anti-horaria (0O~Fmax(unit: 0.01Hz))
Limite superior de torque de eletromovimento
2007H (0~3000, 1000 corresponde a 100.0% do valor W/R
nominal do motor)
Endereco da Limite superior do torque de frenagem (0~3000,
L 2008H 1000 corresponde a 100.0% da corrente W/R
Comunicagéo nos )
. nominal do motor)
valores definidos
Palavra de comando de controle especial
Bit0~1:=00:motor 1 =01:motor 2
2009H =10:motor 3  =11:motor 4 W/R
Bit2:=1 controle de torque =0:controle de
velocidade
Comando do terminal de entrada virtual, faixa:
200AH W/R
0x000~0x1FF
Comando do terminal de saida virtual, faixa:
200BH W/R
0x00~0x0F
Valor definido de tensédo (especial para
200CH separagao V/F) ) W/R
(0~1000, 1000 corresponde a 100.0% da tensdo
nominal do motor)
Configuracéo de saida AO 1(-1000~1000, 1000
200DH W/R
corresponds to 100.0%)
Configuracéo de saida AO 2(-1000~1000, 1000
200EH W/R
corresponde a 100.0%)
0001H:operagao horaria
SW 1 do inversor 2100H 0002H:operagao horaria R

0003H:parar
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. Definigao ..
Instrucao de . L . Caracteristicas
. de Defini¢ao das Instrugoes
Fungao R/IW
Enderego
0004H:falha
0005H: Estado POFF
Bit0: =0: a tensado de barramento ndo esta
estabelecida =1:tenséo de barramento esta
estabelecida
Bi1~2:=00:motor 1 =01:motor 2
=10:motor 3  =11:motor 4
SW 2 do inversor 2101H Bit3: =0:motor assincrono =1:motor sincrono R
Bit4:=0:pré-alarme sem sobrecarga =1:pré-
alarme de sobrecarga
Bit5~ Bit6:=00: controle do teclado
=01: controle do terminal
=10: controle de comunicagao
Cadigo de falha . . .
. 2102H Ver isntrugdes do tipo de falha R
do inversor
Identificando o
codigo do 2103H MD200A ----- 0x0107 R
inversor
Frequéncia da .
. 3000H Faixa: 0.00Hz~P00.03 R
operagao
Frequéncia de .
) 3001H Faixa: 0.00Hz~P00.03 R
ajuste
Tensédo de .
3002H Faixa: 0~1200V R
barramento
Tenséao de saida 3003H Faixa: 0~1200V R
Corrente de saida 3004H Faixa: 0.0~5000.0A R
Velocidade de Faixa: 0~65535RPM
. 3005H R
operagao
Poténcia de saida 3006H Faixa: -300.0~300.0% R
Torque de saida 3007H Faixa: 0~65535RPM R
Ajuste d Ih
Juste de Maa | 3008H | Faixa: -100.0%~100.0% R
fechada
Feedback de .
- 3009H Faixa: -100.0%~100.0% R
circuito fechado
Estado 10 de Faixa: 0000~00FF
300AH R
entrada
Estado 10 de Faixa: 0000~00FF
. 300BH R
saida
Al1 300CH Faixa: 0.00~10.00V R
Al 2 300DH Faixa: 0.00~10.00V R
Al 3 300EH Faixa: 0.00~10.00V R
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. Definicao o
Instrucao de . L . Caracteristicas
. de Defini¢ao das Instrugoes
Fungao R/IW
Enderego
Al 4 300FH Reservado R
Ler pulso de
velocidade alta 1 3010H Faixa: 0.00~50.00kHz R
de entrada
Ler pulso de
velocidade alta 2 3011H Reservado R
de entrada
Ler passo atual
da velocidade 3012H Faixa: 0~15 R
multi-passos
Comprimento Faixa: 0~65535
3013H R
externo
Valor externo de Faixa: 0~65535
3014H R
contagem
Ajuste de torque 3015H Faixa: 0~65535 R
Caodigo do
) 3016H R
inversor
Cadigo de falha 5000H R

Caracteristicas R/W significa a fungdo com caracteristicas de leitura e de escrita. Por exemplo,
“comando de controle de Comunicagdo” é a caracteristica de escrita e controle do inversor com escrita
(06H). A caracteristica R pode somente ser lida (e ndo escrita) e a caracteistica W pode somente ser
escrita e nao lida.

Nota: Ao operar o inversor com a tabela acima, é necessario habilitar alguns parametros. Por
exemplo, na operagdo de funcionamento e de parada é necessario definir P00.01 para o canal de
comando de operagdo de comunicagdo e ajustar P00.02 para o canal de comunicagdo MODBUS. E
ao operar em “PID reference”, é necessario ajustar P09.00 para o “ajuste de comunicagdo “MODBUS”.

Regras de condificagéo para os cédigos do dispositivo (corresponde a identificagdo do cédigo 2103H
do inversor)

Code high 8 o Code low 8 bit o
. Significado . Significado
bit (alto) (baixo)
0x08 MD35 inversores vetoriais
0x09 MD35-H1 Inversores vetoriais
0x0a MD300 Inversores vetoriais
o1 MD 0x0b MD100 Inversores vetoriais simples

0x0c MD200A Inversores gerais
0x0d MD10 mini inversores

Nota: O cédigo é composto de 16 bit, sendo 8 bits altos e 8 bits baixos. 8 bits altos significa a série
do tipo do motor e 8 bits baixos significa os tipos demotor derivados da série. Por exemplo, 0110H
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significa inversores vetorais MotionDrive200A.

9.5.3 Valores de Razao Fieldbus

Os dados de Comunicagao sdo expressos por hexadecimal na aplicagdo real e ndo ha ponto fonte
em hexadecimal. Por exemplo, 50.12Hz n&do pode ser expresso pelo modo hexadecimal, portanto
50.12 pode ser aumentado por 100 vezes em 5012, portanto hexadecimal 1394H pode ser usado
para expressar 50.12.

Um numero ndo inteiro pode ser cronometrado para obter um numero inteiro e o inteiro pode ser
chamado de Valores de Razé&o Fieldbus.

Os valores de razéo fieldbus referem-se ao ponto fonte da faixa de ajuste do valor padréo na lista de

parametros de fungdo. Se houver nimeros por trds do ponto fonte (fracionario) (n=1), entédo o valor
n

de razdo fieldbus m é 10 . Veja a tabela como exemplo:

Codigo Faixa de Valor .
. Nome Detalhes . ~ Modificar
Funcgao ajuste Padrao
Tempo de atraso 0.0 ~3600.0s
P01.20 para iniciar da valido quando 0.0~3600.0 0.0s (©]
hibernagédo P01.19=2)
Reinicia apds 0: Desabilita
P01.21 , . 0~1 0 o
desligar 1: Habilita

Se houver uma figura por tras do ponto fonte na faixa de ajuste ou no valor padréo, entdo o valor de
razao fieldbus é 10. Se o dado recebido pelo monitor superior € 50, entdo o “tempo de demora de
restauragdo de hibernagéo” é 5.0 (5.0=50--10).

Se a comunicagdo MODBUS for usada para controlar o tempo de atraso de restauragdo de
hibernagdo como 5.0s. Em primeiro lugar, 5.0 pode ser aumentado em 10 vezes para o numero inteiro
50 (32H) e entdo estes dados podem ser enviados.

01 06 0114 0032 49 E7

inverter read parameters.
data number
address command address CRC check

Depois que o inversor receber o comando, ele mudara 50 em 5 de acordo com o valor de razdo
fieldbus e entdo defina o tempo de atraso de restauragéo de hibernagéo para 5s.

Outro exemplo: depois que o monitor enviar o comando para ler o parametro do tempo de atraso de
restauragdo de hibernagdo, a mensagem de resposta do inversor é conforme segue:

01 03 02 00 32 39 91

inverter read 2 bytes parameter data CRC check
address command data

Considerando que os dados de parametro sdo 0032H (50) e 50 dividido por 10 é 5, entdo o tempo de
atraso de restauracgéo de hibernagéo é 5s.
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9.5.4 Resposta da Mensagem de Falha

Pode haver falha no controle de comunicagdo. Por exemplo, alguns parametros podem ser apenas
lidos. Se uma mensagem escrita € enviada, o inversor retornara com uma mensagem de falha.

A mensagem de falha é do inversor para o mestre e seu codigo e significado séo o seguinte:

Cédigo Nome Significado

O comando a partir do mestre ndo pode ser executado. Os
motivos para isso podem ser:

01H Comando ilegal 1. Este comando é apenas para a nova versao e esta versdo nao
pode executar;

2. O escravo esta em falha e ndo pode executar.

Alguns dos enderegos de operag¢ao sao invalidos ou ndo tem
permisséo para acessar. Especialmente a combinagao do registro
e os bytes de transmissdo sao invalidos.

Endereco illegal
de dados.

02H

Quando ha dados invalidos na mensagem recebida do escravo.

X Nota: Este codigo de erro ndo indica o valor do dado para

03H Valor ilegal X o
escrever, excede a faixa, mas indica que o quadro da mensagem

€ um quadro ilegal.

O ajuste dos parametros nos parametros de escrita é invalido. Por
04H Operagéo falhou | exemplo, o terminal de entrada de fungdo nédo pode ser definido
repetidamente.

A senha escrita no enderego de verificagdo de senha ndo é a

05H Erro de senha .
mesma que a senha definida por P7.00.

Na mensagem enviada pelo monitor superior, o comprimento do
Erro de quadro L L . e
06H quadro digital esta incorreto ou a contagem de bit de verificagcdo

de dados o X
CRC em RTU é diferente daquela do monitor.
Isto s6 acontecera no comando da escrita, talvez devido a:
Escrita ndo 1. Os dados escritos excedem a faixa dos parametros.
07H permitida 2. O parametro ndo deve ser modificado agora.
3. O terminal j& esta sendo usado.
O parametro ndo
08H pode ser O parametro modificado na escrita do monitor superior ndo pode
mudado durante | ser modificado durante a operagao.
a operagao
- Quando o monitor superior esta escrevendo ou lendo e a senha do
Protegao de c - . s
09H usuario é definida sem desbloqueio de senha, ele ira informar que

senha . )
o sistema esta bloqueado.

O escravo usa campos de codigo funcionais e enderegos de falha para indicar que é uma resposta
normal ou algum erro ocorre (chamado de resposta de obje¢do). Para respostas normais, o escravo
mostra os coédigos de funcédo correspondentes, o enderecgo digital ou coédigos de sub-fungdo como
resposta. Para as respostas de objegéo, o escravo retorna um cédigo que iguala o codigo normal,
mas o primeiro byte é légico 1.
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Por exemplo: quando o mestre envia uma mensagem para o escravo, pedindo que leia um grupo de
dados de enderego dos codigos de fungdo do inversor, havera os seguintes cédigos de fungéo:

00000011 (Hex 03H)

Para respostas normais, o escravo responde com os mesmos codigos enquanto que, para respostas
de objecéao, retornara como:

10000011 (Hex 83H)

Além da modificagéo dos codigos de fungdo para a falha-objegéo, o escravo respondera com um byte
de codigo anormal que define o motivo do erro.

Quando o mestre recebe a resposta para a objegdo, em um processo tipico, enviard uma mensagem
novamente ou modificara a ordem correspondente.

Por exemplo, ajuste o “canal de comando de operagdo” do inversor (P00.01, o enderego de parametro
€ 0001H)com o enderego de 01H para 03, o comando €é o seguinte:

01 06 0001 0003 98 0B

—Tverter Tead

address command

parameter address parameter data CRC check

Mas a faixa de ajuste do “canal de comando de operagdo” é 0~2, se for definido como 3, porque o
numero esta além da configuragao, o inversor retornara com uma resposta de falha, conforme abaixo:

01 86 04 43 A3

inverter address ~ abnormal falilt code CRC check
response code

O caddigo 86H de resposta anormal significa a resposta anormal ao comando 06H de escrita; o codigo
de falha é 04H. Na tabela acima, seu nome é operacéo falhou e seu significado é que o ajuste de
parametro no parametro escrita € invalido. Por exemplo, o terminal de entrada da fungédo ndo pode
ser ajustado repetidamente.

9.6 Exemplo de escrita e leitura

Ver 9.4.1 e 9.4.2 para o formato do comando.

9.6.1 Exemplo do comando de leitura 03H

Ler a palavra de estado 1 do nversor com o enderego de 01H (ver lista de parametro 9.5.2). A partir
da tabela 1, o parametro de enderego da palavra de estado 1 do inversor € 2100H.

Modo RTU

Comando enviado ao inversor:

01 03 2100 0001 8E 36

inverter read parameter data number CRC check
address parameter address
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Se a mensagem de resposta pode ser conforme abaixo:

01 03 02 0003 F845

inverter read data data content CRC check
address command number

Modo ASCII

Comando enviado ao inversor

01 03 2100 0001 DA CRLF

VFD Read Parameters Data LRC

START  address command address number check

END

Se a operagao é executada com sucesso, a resposta deve parecer com a que segue:

01 03 02 0003 F7 CRLF

VFD Read Byte Data LRC
address command number content check

START END

O contetido de dados é 0003H. A partir da tabela 1, o inversor para.

9.6.2 Exemplo de commando de escrita 06H

Exemplo 1: faga o inversor com o enderego de 03H para funcionamento horario. Veja a tabela 1 onde
o enderego de “Comando de Controle de Comunicagao” é 2000H e a rotagéo horaria € 0001.Veja a

tabela abaixo:

Instrucao de Definicao de Data meaning instruction caracteristica
Fungao enderecgo R/W

0001H: Rotagao horaria
0002H: Rotagao anti-horaria

0003H: jogging horario

Comando de 0004H: jogging anti-horario
controle de 2000H 0005H: Parar R/IW
comunicagao 0006H: Parada por inércia(Parada de

emergéncia)
0007H: Reinicio de falha
0008H: Parada de jogging

Modo RTU

Comando enviado pelo mestrer:

03 06 2000 00014228

inverter write parameter forward running CRC check
address command address
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Se a operagdo for um sucesso, a resposta pode ser conforme abaixo (a mesma com o comando

enviado pelo inversor):

03 06 2000 00014228

inverter write parameter forward running CRC check
address command address

Modo ASCII

Comando enviado para o inversor:

01 06 2000 0001D6 CRLF

VFD Write  Parameters Data LRC

START  address command address number  check

END

Se a operagdo € executada com sucesso, a resposta aparecera como a seguinte( a mesma com o

commando enviado pelo mestre

01 06 2000 0001D6 CRLF

VFD Write  Parameters Data LRC
address command address number  check

START END

Exemplo 2: Ajuste para frequéncia de saida maxima do inversor com o enderego de 03H com 100Hz.

Codigo de Faixa Valor
Nome Detalhes Modificar
Funcéo configuravel Padrao
Frequéncia P00.04~600.00Hz
P00.03 10.00~600.00 50.00Hz ©
max. saida (400.00Hz)

Ver os nimeros atras do ponto fonte, o valor da razao fieldbus da frequéncia maxima de saida (P00.03)
€ 100. 100Hz vezes 100 é 10000 e o hexadecimal correspondente ¢ 2710H.

Modo RTU

Comando enviado pelo mestre:

03 06 0003 2710 6214

inverter write parameter forward running CRC check
address command address

Se a operagdo for um sucesso, a resposta pode ser conforme abaixo (a mesma com o comando

enviado pelo inversor):

03 06 0003 27 10 6214

inverter write parameter forward running CRC check
address command address
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Modo ASCII
Comando enviado para o inversor:

03 06 0003 2710 BD CRLF

VFD Write Parameters Data LRC
START  address command address number  check END

Se a operagdo for um sucesso, a resposta pode ser conforme abaixo (a mesma com o comando
enviado pelo mestre):

03 06 0003 2710 BD CRLF

_ VFD Write  Parameters Data LRC
START address command address number  check END

9.6.3 Exemplo de comando de escrita continua 10H

Exemplo 1: Faga o inversor, do qual o endereco é 01H, operaragéo de rotagao horaria em 10Hz. Veja
instrugdes de 2000H e 0001. Ajuste o enderego da “frequéncia de Comunicagéo” de 2001H e 10Hz
corresponde a 03E8H. Ver tabela abaixo.

Instrugao de Definigdo Caracteristicas
= de Instrucao do Significado dos Dados
funcao R/W
endereco
0001H: Operagao rotacéo horaria
0002H: Operagao rotagéo anti-horaria
0003H: Jogging para frente
Comando de 0004H: Jogging reverso
controle de 2000H [ 0005H: Parar W/R
comunicagao 0006H: Parada por inércia (Parada de
emergéncia)
0007H: Reinicio de falha
0008H: Parar jogging
Endereco do 2001H Frequéncia de Comunicagao (0~Fmax(unidade:
ajuste de 0.01Hz)) W/R
comunicagdo 2002H PID dado, faixa (0~1000, 1000 corresponde a
100.0%)
Modo RTU

Comando enviado ao inversor:

01 10 2000 0002 04 000103E8 3B10

Inverter Continuous Parameters Data Byte Forward 10Hz
address writing address number number running CRC check
command

Se a operagao for executada com sucesso, a mensagem de resposta aparecera conforme abaixo:
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01 10 2000 0002 4AO08

Inverter Continuous Parameters Data
address writing address number CRC check
command

Modo ASCII

Comando enviado para o inversor:

01 10 20000002 04 000103 E8 BD CRLF

Continuous
VFD - Parameters  Data Byte Forward LRC
START writing . 10Hz END
address command address number number running check

Se a operagéo for executada com sucesso, a mensagem de resposta aparecera conforme abaixo:

01 10 2000 0002 CD CRLF

Continuous Parameters Data LRC

F
START  .ddress c:lr:::\r;%;d address number check END

Exemplo 2: ajustar o tempo ACC do inversor 01H como 10s e o tempo ACC como 20s

Codigo de Nome Descricao de Valor Padrao Modificar
Fungao parametro
P00.11 Tempo ACC 1 Faixa ajustavel de Depende do o)
P00.11 e P00.12: del
moaelo
P00.12 Tempo DEC 1 0.0~3600.0s 0

O enderecgo correspondente de P00.11 é 000B, o tempo ACC de 10s corresponde a 0064H, e o
tempo DEC de 20s corresponde a 00C8H.

Modo RTU

Comando enviado ao inversor:

01 10 000B 0002 04 006400C8 F255

Inverter Continuous Parameters Data Byte 10s 20s
address  writing address number number CRC check
command

Se a operagao for executada com sucesso, a mensagem de resposta aparecera conforme abaixo:

01 10 000B 0002 300A

VFD Continuous  Parameters Data
address writing address number
command

CRC check

Modo ASCII
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Comando enviado ao inversor:

01 10 000B000204006400C8B2 CRLF

Conti
VFD OMINUOUS b rameters  Data LRC

START  address c:nqm?nd address  number 108 20s check END

Se a operagéo for executada com sucesso, a mensagem de resposta aparecera conforme abaixo:

01 10 000B 0002 E2 CRLF

Continuous
VFD o Parameters Data LRC
START  address writing address number heck END
command checi

Note: Os espacos em branco nos commandos acima sdo apenas para ilustragdo. Os espagos em
branco ndo podem ser adicionados nas aplicagdes reais a menos que o monitor superior possa

remover 0s espagos por si mesmo.
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Dados Técnicos

Anexo A
A.1 O que este capitulo contém

Este capitulo contém as especificagdes técnicas do inversor, como também as provisdes para

satisfazer os requisitos para CE e outras marcas.

A.2 Classificagoes

A.2.1 Capacidade

O dimensionamento do inversor é baseado na corrente e poténcia nominais do motor. Para alcangar
a poténcia nominal do motor da tabela, a corrente nominal do inversor precisa ser mais alta do que
ou igual a corrente nominal do motor. Também a poténcia nominal do inversor precisa ser maior do
que ou igual a poténcia nominal do motor. As poténcias sdo as mesmas, independentemente da

tensdo de alimentagao dentro de uma faixa de tensao.
Nota:

1. A poténcia maxima permitida do motor é limitada a 1.5 - PN. Se o limite for excedido, o torque e a
corrente do motor sdo automaticamente restringidos. A funcéo protege a ponte de entrada da unidade

contra sobrecarga.

2. As poténcias se aplicam também a temperatura ambiente de 40 °C

3. E importante certificar-se de que, em sistemas DC comuns, o fluxo de poténcia através da conexao
comum DC n&o exceda PN.

A.2.2 Diminuigao

A capacidade de carga diminui se a temperatura ambiente do local onde esta instalado exceder 40 °C,
se a altitude exceder 1000 metros ou se a frequéncia de ligagao é alterada de 4 kHz para 8, 12 ou 15
kHz.

A.2.2.1 Diminuigao de Temperatura

Em temperaturas ambientes de +40 °C ~ +50 °C, a corrente nominal de saida é diminuida em 1%

para cada 1 °C adicional. Ver a lista abaixo para a diminuigao real.
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A Coeficiente de reducéo (%)
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A.2.2.2 Diminuigao de Altitude

O dispositivo pode produzir poténcia nominal se o local de instalagéo for abaixo de 1000m. A poténcia
diminui se a altitude exceder 1000 metros. Caso ultrapasse de 1000m decresca 1% para cada 100m;
Quando exceder altura de 3000m favor entrar em contato com a Motronics.

Abaixo esta uma faixa detlahada de diminuigéo:

ADeraling coefficient (%)
100
80
60
40
20
Altitude (m)
0 1000 2000 3000 4000

A.2.2.3 Diminuigao de Frequéncia do Transportador

Para os inversores da série MotionDrive200A, niveis diferentes de poténcia correspondem a
diferentes faixas de frequéncia portadora. A poténcia nominal do inversor é baseada na frequéncia
portadora de fabrica, portanto, se estiver acima do valor de fabrica, o inversor precisa diminuir 10%
para cada 1 kHz adicional da frequéncia portadora.

A.3 Especificagao da Rede Elétrica

AC 3PH 220(-15%)~240(+10%)

Tenséo AC 3PH 380(-15%)~440(+10%)

AC 3PH 520(-15%)~690(+10%)

A corrente potencial de curto-circuito maxima permitida na conexao de
entrada de poténcia, conforme definido na IEC 60439-1, é 100 kA. A
unidade é adequada para uso em um circuito capaz de entregar néo

Capacidade de curto-
circuito
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mais que 100 kA na tensdo nominal maxima da unidade.

Frequéncia 50/60 Hz + 5%, taxa maxima de mudanga 20%/s

A.4 Dados de Conexédo do Motor

Tipo do motor Motor de indutancia assincrona

Tensao 0 to U1, trifasico simétrico, Umax no ponto de enfrequecimento do campo;

Protegao contra curto- X o
Protegido contra curto-circuito pela IEC 61800-5-1

circuito
Frequéncia 0~400 Hz
Resolugéo de
. 0.01 Hz
Frequéncia
Corrente Ver classificagdes

Limite de poténcia 1.5 PN

Ponto de
enfraquecimento do 10~400 Hz
campo

Frequéncia portadora 4,8,12 or 15 kHz

A.4.1 Compatibilidade EMC e Comprimento do Cabo do Motor

Para atender a Norma Européia EMC (2004/108/EC), use os seguintes comprimentos de cabo de

motor para frequéncia portadora de 4 kHz.

Para todos os tipos de carcaga (com filtros Comprimento maximo do cabo do motor(m)
EMC opcinais conectados externamente)

Segundo ambiente (categoria C3) 30

Primeiro ambiente (categoria C2) 30

O comprimento maximo do cabo do motor é determinado pelos fatores operacionais da unidade.
Contate seu representante MOTRONICS local para informagdes exatas de comprimentos quando ha

uso de filtros Externos EMC.
A.5 Normas Aplicaveis

O inversor atende as seguintes Normas:

EN ISO 13849-1 Sistemas de Controle relacionados a seguranga de maquinas - Parte 1:
Principios Gerais de Projeto.

Seguranga de Maquinas — Equipamento Elétrico de Maquinas. Parte 1:

IEC/EN 60204-1
Requisitos Gerais.

Seguranga de Maquinas — Seguranga functional de sistemas de controles
IEC/EN 62061 . - - .
elétricos, eletronicos e eletrénicos programaveis.

Sistemas de inversores de alimentagao elétrica de velocidade ajustavel.

IEC/EN 61800-3 . i .
Parte 3: Requisitos EMC e métodos especificos de teste.

Sistemas de inversores de alimentagdo elétrica de velocidade ajustavel —

IEC/EN 61800-5-1 . - S .
Parte 5-1: Requisitos de Seguranga — Elétrico, Térmico e de Energia.
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IEC/EN 61800-5-2 Velocidade Ajustavel — Parte 5-2: Requisitos de Seguranga. Funcional.

GB/T 30844.1 Propositos gerais frequéncia variavel velocidade ajustavel equipamento
de 1 kV e menores—Parte 1: Condigdes Técnicas.

GB/T 30844.2 Propositos gerais frequéncia variavel velocidade ajustavel equipamento
de 1 kV e mais baixos—Parte 2: Métodos teste.

GB/T 30844.3 Propositos gerais frequéncia variavel velocidade ajustavel equipamento
de 1 kV e menores-Parte 3:Regulagbes de segurancga.

A.5.1 Marcagéo CE

A marca CE esta afixada ao inversor para comprovar que o inversor segue os regulamentos das
Normas “European Low Voltage” (2014/35/EU) e EMC Directives (2014/30/EC).

A.5.2 Atendimento a Norma Européia EMC

A Norma EMC define os requisitos para imunidade e emissdes dos equipamentos elétricos usados
dentro da Unido Européia. A Norma de produtos EMC (EN 61800-3) cobre os requisitos declarados
para inversores. Ver segdo Regulamentos EMC.

A.6 Regulamentos EMC

A Norma de Produtos EMC (EN 61800-3) contém os requisitos EMC relativos ao inversor.

Primeiro ambiente: ambiente doméstico (inclui estabelecimentos conectados a rede de baixa tensao,
que abastecem residéncias usadas para propositos domésticos);

O segundo ambiente inclui estabelecimentos conectados a uma rede que ndo abastece diretamente
instalagbes domésticas;

Quatro categorias de Inversores:

Inversor da categoria C1: inversor de tensdo nominal com menos que 1000 V e usados no primeiro
ambiente.

Inversor da categoria C2: inversor de tensdo nominal de menos que 1000 V, que ndo sejam pinos,
tomadas e dispositivos de movimento para instalagdo e funcionamento apenas por um eletricista
profissional quando usado no primeiro ambiente.

Nota:

IEC/EN 61800-3 na norma EMC nao limita a distribuicdo de poténcia do inversor, mas define os
passos, instalagao e funcionamento. O eletricista profissional tem as habilidades necessarias para
instalar e/ou colocar em funcionamento sistemas de poténcia, incluindo os seus aspectos EMC.

Inversor da categoria C3: inversores de tensdo nominal com menos que 1000 V e usados no segundo
ambiente e ndo no primeiro.

Inversor da categoria C4: inversores de tensdo nomial com mais que 1000 V ou cuja corrente nominal
esta acima ou é igual a 400A e usados no complicado sistema do segundo ambiente.

167



Inversor MotionDrive200A Apéndice D
A.6.1 Categoria C2

Os limites de emissdo atendem as seguintes disposicdes:

1. O filtro EMC opcional é selecionado de acordo com as opgdes e instalado conforme especificado

no manual do filtro EMC.
2. O motor e cabos de controle sdo selecionados conforme especificado neste manual.
3. A unidade ¢ instalada de acordo com as instrugdes contidas neste manual.

4. Para o comprimento maximo do cabo do motor com 4 kHz de frequéncia de ligagéo, ver
Compatibilidade EMC e Comprimento do Cabo do Motor.

C} <-Em um ambiente doméstico, este produto pode causar interferéncia de radio,
e no caso, medidas de mitigacdo suplementares poderdo ser necessarias.

A.6.2 Categoria C3

O desempenho de imunidade do inversor atende as exigéncias da IEC/EN 61800-3, do segundo
embiente.

Os limites de emissdo atendem as seguintes provisdes:

1. O filtro EMC opcional é selecionado de acordo com as opgdes e instalado conforme especificado

no manual do filtro EMC.
2. O motor e os cabos de controle sdo selecionados conforme especificado neste manual;
3. A unidade ¢ instalada de acordo com as instrugdes contidas neste manual.

4. Para o comprimento maximo do cabo do motor com 4 kHz de frequéncia de ligacéo, ver
Compatibildiade EMC e Comprimento do Cabo do Motor.

j <Uma unidade de categoria 3 ndo deve ser usada em rede publica de baixa

tensdo que abastece instalagoes domésticas. Interferéncia de radio frequéncia

podera acontecer se a unidade for usada em tal rede.
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Desenhos Dimensionais

Anexo B
B.1 O que este capitulo contém

Os desenhos dimensionais do Inversor MotionDrive200A s&o mostrados abaixo. As dimensdes estao
em milimetros.

B.2 Estrutura do Teclado

B.2.1 Quadro da Estrutura

Dotted frame is keypad outline
Panel Keypad

2-M3X10 assembly screw \
2-04

e
i A

oL

3

| P"—F’-M
@ iy

\_/—

B.2.2 Quadro de Instalagao

Nota: O teclado externo pode ser afixado com parafusos M3 diretamente no suporte de instalagédo. O
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suporte de instalagdo para inversores de 0.75~30kW ¢é opcional e o suporte de instalagdo para
inversores de 37~500kW é optcional ou substituido por um de padréo externo.

/\_

~—

Keypad bracket Customer installation dimension

Figura B-1 Suporte de instalagdo do teclado(opcional)

=] o
©

Figura B-2 Suporte de instalagao do teclado (Padréo) para os modelos 37~500kW
B.3 Quadro do Inversor

B.3.1 Montagem na Parede

D1

Figure B-3 Montagem na parede para os modelos 0.75kW-15kW
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Diametro
Peso
Modelo Inversor w1 w2 H1 H2 D1 do furo de (kg)
instalagao e
0,75kW-2,2kW 126 115 186 175 155 5 1.9
0,4kW-5,5kW 146 131 256 243.5 171 6 3.2
7,5kW—15kW 170 151 320 303.5 199.6 6 5.9
Dt - ﬁWZ—-‘
Ll L]
o
gﬂl L L]
Figura B-4 Montagem em parede 18.5kW-30kW
Diametro
Peso
Modelo Inversor w1 w2 H1 H2 D1 do furo de (kg)
instalagao e
18,5kW—22kW 230 210 342 311 219.4 6 7.6
22kW-30kW 255 237 407 384 245.6 7 13
——
Figura B-5 Montagem em parede 37kW-110kW
Diametro
Peso
Modelo Inversor w1 w2 H1 H2 D1 do furo de (kg)
instalagao e
37kW~55kW 270 130 555 540 332.6 7 30
75kW~110kW 325 200 680 661 373.6 9.5 47
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] T

000

3-913

Figura B-6 Montagem em parede 132kW-200kW

Diametro p
eso
Modelo Inversor w1 w2 H1 H2 D1 do furo de (kg)
instalacdo Y
132kW~200kW 500 180 870 850 368.4 11 85
3-913
— T
) [ &
Figura B-7 Montagem em parede 220kW-315kW
Diametro
Peso
Modelo Inversor w1 w2 H1 H2 D1 do furo de (kg)
instalagdo 5
220kW~315kW 680 230 960 926 387.9 13 135
B.3.2 Montagem por Flange
Wt t W3 L wa
0" e e

Hi H2

Figura B-8 0.75kW-15kW Montagem por Flange
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Diam
P
Modelo | W1 | W2 | W3 | wa | H1 | H2 | H3 | H4 | D1 | D2 | etro (:s;’
furo 9
0.75kW | 150 13. 65
15 | 130 | 7.5 | 234 | 220 | 190 155 5 1.9
22kW | 2 5 5
MW= 170 1 45y | 150 | 95 | 202 | 276 | 260 | 6 | 171 | 34| 6 32
55kW | .2 5
7.5kW— | 191 199. | 11
151 | 174 | 115 | 370 | 351 | 324 | 12 6 5.9
15kW | 2 6 | 3
T
‘ e —
1 Un
g AR20N,
\/\/

Figura B-9 18.5-30kW Montagem por flange

Diamet | Peso
Modelo | W1 | W2 | W3 | W4 | H1 H2 H3 | H4 | D1 D2
ro furo (kg)

18.5kW | 250 | 210 | 234 | 12 | 375 | 356 | 334 | 10 | 216 | 108 6 7.6
22kW~3 245
275 | 237 | 259 | 11 445 | 426 | 404 | 10 119 7 13
OkwW .6
P

N~

Figura B-10 37kW-110kW Montagem por flange

Diamet | Peso

Modelo | W1 | W2 | W3 | W4 | H1 H2 | H3 | H4 | D1 D2
ro furo (kg)

37kW~ 65. 55 332

270 | 130 | 261 540 | 516 | 17 167 7 30
55kW 5 5 .6
75kW~ 58. 68 373

325 | 200 | 317 661 | 626 | 23 182 9.5 47
110kW 5 0 .6
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T

=
/\_/
Figura B-11 132-200kW montagem por flange
Diametro | Peso
Modelo w2 D1 D2
furo (kg)
132kW~200kW 180 368.4(178.5 11 85
B.3.3 Montagem no Assoalho
QOOY
é—mao
Figura B-12 220kW-315kW Montagem no Assoalho
Furo de Peso
Modelo W2 D1 ~
Instalagdo | (kg)
220kW~315kW 230 380 13\12 135




Inversor MotionDrive200A

Apéndice D
@37\122 ’—m—‘

[
WD)
=
R
n !
e} o e |
i o o }

o=

| 6-o120
I (U
TR
(e

Figura B-13 50kW-500kW Montagem no Assoalho

Furo de Peso
Modelo W1 | W2 | W3 | w4 H1 H2 D1 D2 -
Instalagado (kg)

240 22\12 410

350kW~500kW | 620 | 230

573 \ 1700 | 1678 | 560
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Partes e Opgoes Periféricas

Anexo C

C.1 O que este capitulo contém

Este capitulo descreve como selecionar as opgdes e partes/pegas da série MotionDrive200A.
C.2 Fiagao Periférica

Abaixo esta a fiacéo periférica dos inversores da série MotionDrive200A.

r__toRrs232p>
1485 receiver PC

'

J
LED LCD : Upper PG,
(5 I (i’ I :
e — 1485 RS485 :
BE 288 N

1

Standard  Optional
Power supply

mc |

@ P
DC reactol ||(Adp
'

Input reac\orl

Nota:

1. Os inversores (<15kW) tém teclado de filme padrdo e os inversores (218.5kW) tém teclado padrédo
LED.

2.0s inversores abaixo de 30kW (incluindo 30kW) s&o incorporados com unidade de frenagem.

3. Somente os inversores acima de 37kW (incluindo 37kW) tem terminal P1 e s&o conectados com

reatores DC.

4. As unidades de frenagem usam unidades de frenagem padrdo DBU. Ver instrugdo DBU para mais

informagdes detalhadas.

Fotos Nome Descrigoes

Cabos Dispositivo para transferir sinais eletronicos.

Previne de choques elétricos e protege a

Disjuntor fonte de alimentagdo e o sistema de cabos
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Fotos Nome

Descrigoes

quando ocorrem curtos circuitos. (Favor
selecionar o disjuntor com a fungéo de
reduzir correntes harménicas altas e a
corrente nominal sensivel ao inversor 1
deve estar acima de 30mA).

Reator de entrada

Reator DC

Este dispositivo é usado para melhorar o
fator de poténcia do lado de entrada do
inversor e controlar as correntes
harménicas mais altas.

Inversores acima de 37kW (incluindo 37kW)
podem ser conectados com reator DC.

Filtro de entrada

Controla a interferéncia eletromagnética
gerada a partir do inversor. Favor instalar
perto do lado de entrada do terminal do
inversor.

Unidade de Frenagem

ou Resistores

Encurta o tempo DEC.

Inversores abaixo de 30kW(incluindo 30kW)
precisam apenas de resistores de frenagem
e os inversores acima de  37kW(incluindo
37 kW) necessitam de unidades de
frenagem.

Filtro de Saida

Controla a interferéncia vinda do lado da
saida do inversor. Favor instalar perto dos
terminais de saida do inversor.

Reator de Saida

Prolonga a distancia de transmisséo efetiva
do inversor para controlar altas tensées
subitas ao ligar/desligar o IGBT do inversor.

C.3 Fonte de Alimentagao

Ver Instalagao Elétrica

A\

< Certifique-se de que o grau de tensao do inversor esta de acordo com a

tensdo da fonte de alimentagéo.

C.4 Cabos

C.4.1 Cabos de Forga

Dimensionam a energia de entrada e os cabos do motor de acordo com regulamentos locais.

° A poténcia de entrada e os cabos do motor devem ser capazes de carregar as correntes de

carga correspondentes;

° O cabo deve ser para no minimo 70 °C de temperature maxima permitida do condutor, em uso
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continuo.

° A condutividade do condutor PE deve ser igual aquela do condutor de fase (mesma sec¢do
transversal). Para os modelos de 30kW ou maiors, a sec¢éo transversal do aterramento do

condutor PE pode ser levemente menor que a recomendada.
° Ver capitulo Dados Técnicos ou os requisitos EMC.

Um cabo de motor blindado simétrico (ver figura abaixo) deve ser usado para atender os requisitos
EMC da CE.

Um sistema de 4 condutores é permitido para cabeamento de entrada, mas um cabo blindado
simétrico é recomendado. Comparado a um sistema de 4 condutores, o uso de um cabo blindado
simétrico reduz a emissao eletromagnética de todo o sistema do inversor, como também as correntes

e desgaste do motor.

Symmetrical shielded cable Afour-conductor cable

Shlnd @Conductor

Conductor
@ Jacket
Jacket P @

Insulation

PE conductor
and shield

@ Conductor

Jacket
PE
@' nsulation

Insulation

Nota: Um condutor PE separado é necessario se a condutividade da blindagem do cabo nao for

suficiente para o efeito.

Para funcionar como um condutor de protegéo, a blindagem deve ter a mesma area transversal dos

condutores de fase, quando sao feitos do mesmo metal.

Para efetivamente suprimir as emissdes de radio-frequéncia irradiada e conduzida, a condutividade
da blindagem deve ser de pelo menos 1/10 da condutividade do condutor de fase. Os requisitos séo
atendidos facilmente com uma blindagem de cobre ou aluminio. O requisito minimo da blindagem do
cabo do motor é mostrado abaixo. Consiste de uma camada concéntrica de fios de cobre. Quanto
melhor e mais apertada a blindagem, menor sera o nivel de emisséo e as correntes de rolamento.

Insulation course Wire screen

C.4.2 Cabos de Controle

Todos os cabos de controle analégico e o cabo usado para a frequéncia de entrada devem ser
blindados. Use um cabo de par trangado blindado duplo (figura A) para sinais analégicos. Emprega
um par blindado individualmente para cada sinal. Ndo use retorno comum para diferentes sinais
analégicos.
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a b
a /A
; =) T
Y4 - T
Double-shielded twisted Single-shielded twisted
multipair cable multipair cable

Um cabo de blindagem dupla é a melhor alternativa para sinais digitais de baixa tensdo, mas um par
Unico blindado ou um par multi-pares trangado néo blindado (Figura b) é também util. No entanto,

para a entrada de frequéncia, sempre use um cabo blindado.
O cabo de relé precisa do tipo de cabo com tela metélica trangada.

O teclado precisa se conectar com os cabos. Recomenda-se usar o cabo de tela em condigdo

magnética elétrica complexa.
Nota: Execute sinais analdgicos e digitais em cabos separados.

Nao faga qualquer tolerancia de tenséo ou testes de resisténcia de isolamento (por exemplo, teste de
resisténcia dielétrica ou megdmetro) em qualquer parte da unidade, pois o teste pode danificar a
unidade. Cada unidade foi testada com referéncia ao isolamento entre o circuito principal e o chassi
na fabrica. Além disso, existem circuitos de limitagdo de tensdo dentro da unidade que cortam a

tensado de teste automaticamente.

Nota: Antes de ligar a unidade, verifique o isolamento do cabo de alimentagéo de entrada de acordo

com os regulamentos locais.

Tamanho recomendado do cabo(mm?) Parafuso
Tamanh
Torque
Inversor R,S, T o do de
= PE P1(+) PB(+)(-) |parafuso
u,vyw do aperto
. (Nm)
terminal
MD200A-0R7G-4 1.0 1.0 1.0 1.0 M4 1.2~1.5
MD200A-1R5G-4 1.0 1.0 1.0 1.0 M4 1.2~1.5
MD200A-2R2G-4 1.0 1.0 1.0 1.0 M4 1.2~1.5
MD200A-004G/5R5P-4 1.5/1.5 1.5/1.5 1.5/11.5 1.5/1.5 M4 1.2~1.5
MD200A-5R5G/7R5P-4 | 1.5/2.5 1.5/2.5 1.5/2.5 1.5/2.5 M5 2~2.5
MD200A-7R5G/011P-4 2.5/4 2.5/4 2.5/4 2.5/4 M5 2~2.5
MD200A-011G/015P-4 4/6 4/6 4/6 4/6 M5 2~2.5
MD200A-015G/018P-4 6/10 6/10 6/10 6/10 M5 2~2.5
MD200A-018G/022P-4 10/10 10/10 10/10 10/10 M6 4~6
MD200A-022G/030P-4 10/16 10/16 10/16 10/16 M6 4~6
MD200A-030G/037P-4 16/25 16/25 16/25 16/25 M8 9~11
MD200A-037G/045P-4 25/25 16/16 25/25 25/25 M8 9~11
MD200A-045G/055P-4 25/35 16/16 25/35 25/35 M8 9~11
MD200A-055G/075P-4 35/50 16/25 35/50 35/50 M10 18~23
MD200A-075G/090P-4 50/70 25/35 50/70 50/70 M10 18~23
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Tamanho recomendado do cabo(mm?) Parafuso
Tamanh
Torque
o do
Inversor R,S,T de
PE P1(+) PB(+)(-) | parafuso
u,vyw do aperto
N
terminal (Nm)
MD200A-090G/110P-4 70/95 35/50 70/95 70/95 M10 18~23
MD200A-110G/132P-4 95/95 50/50 95/95 95/95 M12 31~40
MD200A-132G/160P-4 95/150 50/70 95/150 95/150 M12 31~40

MD200A-160G/185P -4 | 150/185 70/95 150/185 150/185 M12 31~40
MD200A-185G/200P-4 | 185/185 95/95 185/185 185/185 M12 31~40
MD200A-200G/220P-4 | 185/2x95 95/95 185/2x95 | 185/2x95 M12 31~40

MD200A-220G/250P-4 2x95/2x9 M12
2x95/2x95 | 95/95 2x95/2x95 5 31~40
MD200A-250G/280P-4 | 2x95/2x15 2x95/2x1 M12
95/150 | 2x95/2x150 31~40
0 50
MD200A-280G/315P-4 | 2x150/2x1 2x150/2x M12
150/150 | 2x150/2x150 31~40
50 150
MD200A-315G/355P-4 | 2x150/2x1 2x150/2x M12
150/185 | 2x150/2x185 31~40
85 185
MD200A-355G/400P-4 | 2x185/3x1 | 185/2x12 2x185/3x M12
2x185/3x150 31~40
50 0 150
MD200A-400G-4 3x150 2x120 3x150 3x150 M12 31~40
MD200A-450G-4 3x185 2x150 3x185 3x185 M12 31~40
MD200A-500G-4 3x185 2x150 3x185 3x185 M12 31~40
Nota:

1. Abarra "/" é usada para distinguir informag&o entre o tipo-G de inversor e da informagéo do tipo-P
de inversor.

2. E apropriado usar o tamanho recomendado do cabo sob 40°C e corrente nominal. A distancia da
fiagdo ndo deve ser maior que 100m.

3. Terminais P1, (+), PB e (-) conecta as partes e opg¢des do reator DC.

Tamanho recomendado | Torque necessario
do cabo (mm?) (in-lbs) Conector do
Modelo
R,S,T; UV,W; R,S,T; U,V,W; fio (##)
PE PE

P1,(+), PB, (-) P1, (+); PB, (-)
MD200A-0R7G-2 14 12 11 10 Opcional
MD200A-1R5G-2 8 12 11 10 Obrigatdrio
MD200A-2R2G-2 8 12 11 10 Obrigatdrio
MD200A-004G-2 8 10 200r25@@ | 15 Opcional
MD200A-5R5G-2 8 10 200r25@@ | 15 Opcional
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Tamanho recomendado | Torque necessario
do cabo (mm?) (in-lbs) Conector do
Modelo
R,S,T; U,V,W; R,S,T; UV,W; fio (##)
PE PE
P1,(+), PB, (-) P1, (+); PB, (-)
MD200A-7R5G-2 6 15 20 8 Obrigatdrio
MD200A-011G-2 8 255 18 Obrigatdrio
MD200A-015G-2 3 6 255 18 Obrigatdrio
MD200A-018G-2 2/0 6 255 75 Obrigatdrio
MD200A-022G-2 2/0 6 255 75 Obrigatdrio
MD200A-030G-2 2/0 6 255 75 Obrigatdrio
MD200A-037G-2 2/0AWG 1AWG 60 or 80 $$ 10 Obrigatdrio
MD200A-045G-2
1/0 AWG x 2 1AWG 90 10 Obrigatdrio
MD200A-055G-2
MD200A-1R5G-4 14AWG 12AWG 11 10 Opcional
MD200A-2R2G-4 14AWG 12AWG 11 10 Opcional
MD200A-004G-4 8AWG 12AWG 11 10 Obrigatdrio
MD200A-5R5G-4 8AWG 10AWG 11 10 Obrigatdrio
MD200A-7R5G-4 8AWG 10AWG 20 15 Opcional
MD200A-011G-4 8AWG 10AWG 20 15 Opcional
MD200A-015G-4 6AWG 10AWG 20 15 Obrigatdrio
MD200A-018G-4 6AWG 8AWG 20 15 Obrigatdrio
MD200A-022G-4 3AWG 8AWG 255 18 Obrigatdrio
MD200A-030G-4 3AWG 6AWG 255 18 Obrigatdrio
MD200A-037G-4 2/0 6AWG 255 75 Obrigatdrio
MD200A-045G-4 2/0 6AWG 255 75 Obrigatdrio
MD200A-055G-4 2/0 6AWG 255 75 Obrigatdrio
MD200A-075G-4 3/0AWG 1AWG 60 or 80 $$ 10 Obrigatdrio
MD200A-090G-4
1/0AWG x 2 1AWG 90 10 Obrigatdrio
MD200A-110G-4
MD200A-132G-4 Opcional
MD200A-160G-4 Opcional
350kcmil * 2 1AWG 338.2 338.2
MD200A-185G-4 Opcional
MD200A-200G-4 Opcional
MD200A-220G-4 Opcional
MD200A-250G-4 Opcional
350kcmil*3 4/0AWG 338.2 338.2
MD200A-280G-4 Opcional
MD200A-315G-4 Opcional
MD200A-350G-4 Opcional
350kcmil*4 4/0AWG 338.2 338.2
MD200A-400G-4 Opcional
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Tamanho recomendado

Torque necessario

do cabo (mm?) (in-lbs) Conector do
Modelo
R,S,T; UV,W; R,S,T; U,V,W; fio (##)
PE PE
P1,(+), PB, () P1, (+); PB, ()

MD200A-500G-4 Opcional
MD200A-5R5P-4 8AWG 10AWG 11 10 Obrigatorio
MD200A-7R5P-4 8AWG 10AWG 11 10 Obrigatorio
MD200A-011P-4 8AWG 10AWG 20 15 Opcional
MD200A-015P-4 8AWG 10AWG 20 15 Opcional
MD200A-018P-4 6AWG 8AWG 20 15 Obrigatorio
MD200A-022P-4 6AWG 8AWG 20 15 Obrigatorio
MD200A-030P-4 3AWG 8AWG 25.5 18 Obrigatorio
MD200A-037P-4 3AWG B6AWG 25.5 18 Obrigatorio
MD200A-045P-4 2/0 B6AWG 25.5 75 Obrigatorio
MD200A-055P-4 2/0 B6AWG 25.5 75 Obrigatorio
MD200A-075P-4

3/0AWG 1AWG 60 or 80 $$ 10 Obrigatorio
MD200A-090P-4
MD200A-110P-4 1/0 AWG x 2 1AWG 90 10 Obrigatorio
MD200A-132P-4 Opcional
MD200A-160P-4 Opcional
MD200A-185P-4 350kemil x 2 1AWG 338.2 338.2| Opcional
MD200A-200P-4 Opcional
MD200A-220P-4 Opcional
MD200A-250P-4 Opcional
MD200A-280P-4 Opcional

350kcmil*3 2/0AWG 338.2 338.2
MD200A-315P-4 Opcional
MD200A-350P-4 Opcional
MD200A-400P-4 Opcional
350kcmil*4 4/0AWG 338.2 338.2

MD200A-500P-4 Opcional
MD200A-018G-6
MD200A-022G-6 22 or 60 or

4AWG 8AWG 10 Obrigatdrio
MD200A-030G-6 49.5 Q@
MD200A-037G-6
MD200A-045G-6
MD200A-055G-6
MD200A-075G-6 3/0AWG 2AWG 60 10 Obrigatorio

MD200A-090G-6

MD200A-110G-6
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Tamanho recomendado | Torque necessario
do cabo (mm?) (in-lbs) Conector do
Modelo .
R,S,T; UV,\W; R,S,T; UV,\W; fio (##)
PE PE
P1,(+), PB, (-) P1, (+); PB, (-)
o 26-14 (Str/Sol) )
Bloco de terminais de contole - 45 - Opcional
AWG

Nota:

1. E apropriado usar o tamanho, temperatura abaixo de 40°C e corrente nominal recomendado. A

distancia do cabo nédo deve exceder 100m.
2. Terminais P1, (+), PB e (-) conectam na opgdes e partes do reator DC.
3. Use fio 75°C CU para cabos blindados de entrada e saida.

4. Note o sinal ‘##: Cabos de conexdo UL devem ser usados.

C.4.3 Direcionamento dos cabos

Direcione o cabo do motor longe das outras rotas de cabo. A maioria dos cabos de diversos inversores
pode funcionar em paralelo, instalado um ao lado do outro. Recomenda-se que o cabo do motor, cabo
de alimentagdo e os cabos de controle sejam instalados em calhas elétricas separadas. Evite
execugdes paralelas longas dos cabos do motor com outros cabos para diminuir a interferéncia

eletromagnética causada por rapidas mudancgas na tensédo de saida da unidade.

Onde os cabos de controle devem cruzar os cabos de alimentacéo, certifique-se de que estejam

dispostos em um angulo préximo a 90 graus, tanto quanto possivel.

As calhas elétricas de cabo devem ter boa ligagéo elétrica entre si e com os eletrodos de aterramento.
Sistemas de calhas de aluminio podem ser usados para melhorar a equalizacédo de potencial local.

Uma figura do roteamento de cabo é mostrada abaixo.

=
= Mot bl
{lj’ otor cable
1 t min 300 mm
L!% Powercable
ot
Input power cable Motor cable
. 90"L
min 200 mm min 500 mm
Control cable Control cable

C.4.4 Verificando o Isolamento

Verifique a isolagdo do motor e o cabo do motor conforme segue:

1. Verifique se o cabo do motor esté conectado ao motor e desconectado dos terminais de saida U,
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V e W da unidade.

2. Mega a resisténcia de isolamento entre cada condutor de fase e o condutor terra de protegdo
usando uma tensdo de medigdo de 500 V DC. Para a resisténcia de isolamento dos outros motores,

favor consultar as instrugées do fabricante.

Nota: Umidade dentro da carcaga do motor reduzira a resisténcia de isolamento. Se houver suspeita

de umidade, secar o motor e repetir a medicao.
C.5 Disjuntor, Contator eletromagnético e botédo de protecao de vazamento.

Devido a onda de tensdo PWM de alta frequéncia de saida do inversor e a existéncia de capacitancia
distribuida entre o IGBT e o dissipador de calor na parte interna do inversor e a capacitancia
distribuida entre o estator e rotor do motor, o inversor inevitavelmente gerara corrente de fuga de alta

frequéncia ao solo.

A corrente de fuga de alta frequéncia voltara para a rede através da terra para interferir no interruptor
de protecdo de vazamento, causando o mau funcionamento do mesmo. Isto se deve as

caracteristicas de tenséo de saida do inversor.

Para garantir a estabilidade do sistema, é recomendavel usar o interruptor de prote¢cdo de vazamento
dedicado, com corrente de operagdo residual nominal igual ou superior a 30mA (por exemplo,
corresponde a IEC60755 tipo B). Se vocé néo estiver usando o interruptor de protegdo de vazamento
dedicado do inversor, causado por mau funcionamento, tente reduzir a frequéncia portadora, ou
substitua o interruptor de protegéo do vazamento eletromagnético com corrente de operagao residual
nominal de 200mA ou maior.

E necessario adicionar o fusivel para evitar sobrecarga.

E conveniente usar um disjuntor (MCCB) que esteja em conformidade com a poténcia do inversor na
forga trifasica AC e a poténcia de entrada e terminais (R, S e T). A capacidade do inversor deve ser

de 1,5 - 2 vezes aquela da corrente nominal.

< Devido ao principio de funcionamento inerente e a construgdo dos
disjuntores, independentes do fabricante, gases ionizados quentes
A podem escapar do compartimento do disjuntor no caso de um curto-
circuito. Para garantir o uso seguro, atencao especial deve ser prestada
na instalacdo e colocagdo dos disjuntores. Siga as instrugdes do

fabricante.

Inversor Disjuntor (A) Fusivel (A) Corrin::i‘r:;n:‘lo:;al do
MD200-0R7G-2-UL 10kA CC 20 A/ 600 V
MD200-1R5G-2-UL 10kA CC 20 A/ 600 V
MD200-2R2G-2-UL 10kA CC 20 A/ 600 V
MD200-004G-2-UL 10kA T 40 A/ 600 V
MD200-5R5G-2-UL 10kA T 50 A/ 600 V
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Inversor Disjuntor (A) Fusivel (A) Corrente’nominal do
Fusivel (A)
MD200-7R5G-2-UL 10kA T 50 A/ 600 V
MD200-011G-2-UL 10kA T 90 A/ 600 V
MD200-015G-2-UL 10kA T 125 A/ 600 V
MD200-018G-2-UL 10kA T 150 A/ 600 V
MD200-022G-2-UL 10kA T 150 A/ 600 V
MD200-030G-2-UL 10kA T 200 A/ 600 V
MD200-037G-2-UL 10kA T 250A/600V
MD200-045G-2-UL 10kA T 250A/600V
MD200-055G-2-UL 10kA T 250A/600V
MD200-0R7G-4 4 5 9
MD200-1R5G-4 6 10 9
MD200-2R2G-4 10 10 9
MD200-004G/5R5P-4 20/25 20/35 18/25
MD200-5R5G/7R5P-4 25/35 35/40 25/32
MD200-7R5G/011P-4 32/50 40/50 32/38
MD200-011G/015P-4 50/63 50/60 38/50
MD200-015G/018P-4 63/63 60/70 50/65
MD200-018G/022P-4 63/80 70/90 65/85
MD200-022G/030P-4 80/100 90/125 80/80
MD200-030G/037P-4 100/125 125/125 80/98
MD200-037G/045P-4 125/140 125/150 98/115
MD200-045G/055P-4 140/180 150/200 115/150
MD200-055G/075P-4 180/225 200/250 150/185
MD200-075G/090P-4 225/250 250300 185/225
MD200-090G/110P-4 250/315 300/350 225/265
MD200-110G/132P-4 315/400 350/400 265/330
MD200-132G/160P-4 400/500 400/500 330/400
MD200-160G/185P-4 500/500 500/600 400/400
MD200-185G/200P-4 500/630 600/600 400/500
MD200-200G/220P-4 630/630 600/700 500/500
MD200-220G/250P-4 630/700 700/800 500/630
MD200-250G/280P-4 700/800 800/1000 630/630
MD200-280G/315P-4 800/1000 1000/1000 630/800
MD200-315G/355P-4 1000/1000 1000/1000 800/800
MD200-355G/400P-4 1000/1000 1000/1200 800/1000
MD200A-400P-4 1000 1200 1000
MD200A-400G-4 1000 1200 1000
MD200A-450G-4 1250 1200 1000
MD200-500G-4 1250 1400 1000
MD200-018G-6-UL 5kA T 100A/600V
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Inversor Disjuntor (A) Fusivel (A) Corrin::i‘r:;n;‘lo:;al do
MD200-022G-6-UL 5kA T 100A/600V
MD200-030G-6-UL 5kA T 100A/600V
MD200-037G-6-UL 5kA T 100A/600V
MD200-045G-6-UL 10kA T 250A/600V
MD200-055G-6-UL 10kA T 250A/600V
MD200-075G-6-UL 10kA T 250A/600V
MD200-090G-6-UL 10kA T 250A/600V
MD200-110G-6-UL 10kA T 250A/600V

Protegéo integral de estado sodlido de curto-circuito ndo garante protegdo de todas as segdes do
circuito. A protecédo, de secéo do circuito, deve ser providenciada de acordo com o cédigo nacional
de eletricidade e/ou codigos locais adicionais.

C.6 Reatores

Alta corrente na entrada do circuito de Poténcia pode causar danos aos componentes retificadores.
E recomendado o uso de reatores AC na entrada para evitar os espurios de tensdo da fonte de
alimentacéo e melhorar os fatores de poténcia.

Os inversores 220V(18 a 55kW), 460V(Tipo G=37kW;Tipo P=45kW) podem ser conectados a um
reator DC para melhorar o fator de poténcia e evitar danos por altas correntes de entrada aos
componentes retificadores devido a alta capacitéancia de transformador.

O equipamento ainda pode cessar o dano aos componentes retificadores, causados por ondas
transientes de tensao da rede e harmonicas da carga.

Quando a distancia entre o inversor e o motor for maior do que 50m, prote¢éo contra sobrecorrentes
frequentes podem ocorrer ao inversor devido a alta corrente de fuga causada por efeitos de
capacitancia parasitaria dos longos cabos e entre o aterramento. Para evitar danos ao isolamento do
motor, € necessario adicionar compensagéao por reator.

Quando o inversor é usado com multiplos motores, tome o total como a soma de todos os cabos dos
motores. Quando maior que 50m, um reator deve ser adicionado na saida do inversor.

Se a distancia for entre 50m e 100m consulte a tabela para escolher o reator correto. Se maior que
100m contate o suporte técnico da Motronics.

O mapeamento entre modelos de VFD e reatores é o seguinte:
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Reator de entrada

Reator DC

Reator de saida

Modelo do inversor

Reator de entrada

Reator DC

Reator de saida

MD200A-0R7G-2-UL

ACL2-2R2-4-UL

DCL2-2R2-4-UL

OCL2-2R2-4-UL

MD200A-1R5G-2-UL

ACL2-004-4-UL

DCL2-004-4-UL

OCL2-004-4-UL

MD200A-2R2G-2-UL

ACL2-004-4-UL

DCL2-004-4-UL

OCL2-004-4-UL

MD200A-004G-2-UL

ACL2-7R5-4-UL

DCL2-7R5-4-UL

OCL2-7R5-4-UL

MD200A-5R5G-2-UL

ACL2-011-4-UL

DCL2-015-4-UL

OCL2-011-4-UL

MD200A-7R5G-2-UL

ACL2-015-4-UL

DCL2-015-4-UL

OCL2-015-4-UL

MD200A-011G-2-UL

ACL2-022-4-UL

DCL2-022-4-UL

OCL2-022-4-UL

MD200A-015G-2-UL

ACL2-030-4-UL

DCL2-030-4-UL

OCL2-030-4-UL

MD200A-018G-2-UL

ACL2-037-4-UL

DCL2-037-4-UL

OCL2-037-4-UL

MD200A-022G-2-UL

ACL2-045-4-UL

DCL2-045-4-UL

OCL2-045-4-UL

MD200A-030G-2-UL

ACL2-055-4-UL

DCL2-055-4-UL

OCL2-055-4-UL

MD200A-037G-2-UL

ACL2-075-4-UL

DCL2-075-4-UL

OCL2-075-4-UL

MD200A-045G-2-UL

ACL2-110-4-UL

DCL2-090-4-UL

OCL2-110-4-UL

MD200A -055G-2-UL

ACL2-110-4-UL

DCL2-132-4-UL

OCL2-110-4-UL

MD200A-1R5G-4-UL

ACL2-1R5-4-UL

DCL2-2R2-4-UL

OCL2-1R5-4-UL

MD200A-2R2G-4-UL

ACL2-2R2-4-UL

DCL2-2R2-4-UL

OCL2-2R2-4-UL

MD200A-004G-4-UL

ACL2-004-4-UL

DCL2-004-4-UL

OCL2-004-4-UL

MD200A-5R5G-4-UL

ACL2-5R5-4-UL

DCL2-7R5-4-UL

OCL2-5R5-4-UL

MD200A-7R5G-4-UL

ACL2-7R5-4-UL

DCL2-7R5-4-UL

OCL2-7R5-4-UL

MD200A-011G-4-UL

ACL2-011-4-UL

DCL2-015-4-UL

OCL2-011-4-UL

MD200A-015G-4-UL

ACL2-015-4-UL

DCL2-015-4-UL

OCL2-015-4-UL

MD200A-018G-4-UL

ACL2-018-4-UL

DCL2-018-4-UL

0OCL2-018-4-UL

MD200A-022G-4-UL

ACL2-022-4-UL

DCL2-022-4-UL

OCL2-022-4-UL

MD200A-030G-4-UL

ACL2-030-4-UL

DCL2-030-4-UL

OCL2-030-4-UL

MD200A-037G-4-UL

ACL2-037-4-UL

DCL2-037-4-UL

OCL2-037-4-UL

MD200A-045G-4-UL

ACL2-045-4-UL

DCL2-045-4-UL

OCL2-045-4-UL

MD200A-055G-4-UL

ACL2-055-4-UL

DCL2-055-4-UL

OCL2-055-4-UL

MD200A-075G-4-UL

ACL2-075-4-UL

DCL2-075-4-UL

OCL2-075-4-UL

MD200A-090G-4-UL

ACL2-110-4-UL

DCL2-090-4-UL

OCL2-110-4-UL

MD200A-110G-4-UL

ACL2-110-4-UL

DCL2-132-4-UL

OCL2-110-4-UL
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Modelo do inversor

Reator de entrada

Reator DC

Reator de saida

MD200A-132G-4-UL

ACL2-132-4-UL

DCL2-132-4-UL

OCL2-132-4-UL

MD200A-160G-4-UL

ACL2-160-4-UL

DCL2-160-4-UL

OCL2-160-4-UL

MD200A-185G-4-UL

ACL2-200-4-UL

DCL2-220-4-UL

0OCL2-200-4-UL

MD200A-200G-4-UL

ACL2-200-4-UL

DCL2-220-4-UL

OCL2-200-4-UL

MD200A-220G-4-UL

DCL2-220-4-UL

OCL2-250-4-UL

MD200A-500G-4-UL

DCL2-500-4-UL

MD200A-250G-4-UL Configuragéo DCL2-280-4-UL OCL2-250-4-UL
MD200A-280G-4-UL Padréo DCL2-280-4-UL OCL2-280-4-UL
MD200A-315G-4-UL DCL2-315-4-UL OCL2-315-4-UL
MD200A-350G-4-UL DCL2-400-4-UL OCL2-350-4-UL
Configuragdo
MD200A-400G-4-UL Padra DCL2-400-4-UL OCL2-400-4-UL
adréo

0OCL2-500-4-UL

MD200A-5R5P-4-UL

ACL2-004-4-UL

DCL2-004-4-UL

OCL2-004-4-UL

MD200A-7R5P-4-UL

ACL2-5R5-4-UL

DCL2-7R5-4-UL

OCL2-5R5-4-UL

MD200A-011P-4-UL

ACL2-7R5-4-UL

DCL2-7R5-4-UL

OCL2-7R5-4-UL

MD200A-015P-4-UL

ACL2-011-4-UL

DCL2-015-4-UL

OCL2-011-4-UL

MD200A-018P-4-UL

ACL2-015-4-UL

DCL2-015-4-UL

OCL2-015-4-UL

MD200A-022P-4-UL

ACL2-018-4-UL

DCL2-018-4-UL

0OCL2-018-4-UL

MD200A-030P-4-UL

ACL2-022-4-UL

DCL2-022-4-UL

OCL2-022-4-UL

MD200A-037P-4-UL

ACL2-030-4-UL

DCL2-030-4-UL

OCL2-030-4-UL

MD200A-045P-4-UL

ACL2-037-4-UL

DCL2-037-4-UL

OCL2-037-4-UL

MD200A-055P-4-UL

ACL2-045-4-UL

DCL2-045-4-UL

OCL2-045-4-UL

MD200A-075P-4-UL

ACL2-055-4-UL

DCL2-055-4-UL

OCL2-055-4-UL

MD200A-090P-4-UL

ACL2-075-4-UL

DCL2-075-4-UL

OCL2-075-4-UL

MD200A-110P-4-UL

ACL2-110-4-UL

DCL2-090-4-UL

OCL2-110-4-UL

MD200A-132P-4-UL

ACL2-110-4-UL

DCL2-132-4-UL

OCL2-110-4-UL

MD200A-160P-4-UL

ACL2-132-4-UL

DCL2-132-4-UL

OCL2-132-4-UL

MD200A-185P-4-UL

ACL2-160-4-UL

DCL2-160-4-UL

OCL2-160-4-UL

MD200A-200P-4-UL

ACL2-200-4-UL

DCL2-220-4-UL

OCL2-200-4-UL

MD200A-220P-4-UL

ACL2-200-4-UL

DCL2-220-4-UL

OCL2-200-4-UL

MD200A-250P-4-UL

DCL2-220-4-UL

OCL2-250-4-UL

MD200A-280P-4-UL Configuragdo DCL2-280-4-UL OCL2-250-4-UL
MD200A-315P-4-UL Padrao DCL2-280-4-UL OCL2-280-4-UL
MD200A-350P-4-UL DCL2-315-4-UL OCL2-315-4-UL
MD200A-400P-4-UL Configuragdo DCL2-400-4-UL OCL2-350-4-UL
MD200A-500P-4-UL Padréo DCL2-400-4-UL OCL2-400-4-UL
MD200A-018G-6-UL ACL2-030G-6-UL DCLz_SSOG_G_ OCL2-030G-6-UL
MD200A-022G-6-UL ACL2-030G-6-UL DCLz_SSOG_G_ ACL2-030G-6-UL
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Modelo do inversor Reator de entrada Reator DC Reator de saida
DCL2-055G-6-

MD200A-030G-6-UL ACL2-055G-6-UL UL ACL2-055G-6-UL
DCL2-055G-6-

MD200A-037G-6-UL ACL2-055G-6-UL UL OCL2-055G-6-UL
DCL2-055G-6-

MD200A-045G-6-UL ACL2-055G-6-UL UL OCL2-055G-6-UL
DCL2-011G-6-

MD200A-055G-6-UL ACL2-011G-6-UL UL OCL2-011G-6-UL
DCL2-110G-6-

MD200A-075G-6-UL ACL2-110G-6-UL UL OCL2-110G-6-UL
DCL2-110G-6-

MD200A-090G-6-UL ACL2-110G-6-UL UL OCL2-110G-6-UL
DCL2-185G-6-

MD200A-110G-6-UL ACL2-185G-6-UL UL OCL2-185G-6-UL

Nota:

1. Atenséo diminuida nominal do reator de entrada é 2% + 15%.

2. O fator de poténcia do lado de entrada esta acima de 90% apds adicionar o reator DC.

3. Atensdo diminuida nominal do reator de saida é 1% + 15%.

4. As opgOes acima sdo conectadas externamente. Se os modelos 220G/250P-315G/355P usarem
as bases opcinais, dois reatores podem ser configurados para cada inversor. O cliente deve indica-

las ao fazer a compra.

C.7 Filtros

0O J10, ndo é conectado por padrdo de fabrica para os modelos de 110G/132P ou menores. Se for
necessario, para cumprir os requerimentos da classe C3, o usuario pode conectar um jumper J10,

que é colocado no mesmo pacote, junto ao manual de operagéo.

Os modelos 132G/160P e maiores satisfazem os requerimentos C3 e o J10 é conectado por padrao

de fabrica.
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J10

Nota: N&do conecte o J10 quando ambas as situa¢des abaixo ocorrerem:

1. Filtro EMC é adequado para sistema de redes com neutro aterrado. Se for usada rede normal

(neutron nao aterrado), disconecte o J10;

2. Durante a configuracgéo do disjuntor de corrente residual, se ativado o disjuntor durante a partida,
disconecte o J10.

C.7.1 Intrugdes de tipo de filtro

FLT-P04045L-B

B C D
Descricao =
Instrucao detalhada
Caracteres
A FLT: Série de filtros de inversor
Tipo de filtro:
B P: Filtro de fonte de poténcia
L: Filtro de saida
Grau de tensédo
C 04: AC 3PH 380V~480V
06: AC 3PH 520V~600V
D Cadigo de 3 bits da corrente nominal “015” significa 15A
Tipo de instalagao
E L: Tipo comum
H: Tipo de alta performance
Area de utilizagao dos filtros
E A: Primeira area (IEC61800-3:2004) categoria C1 (EN 61800-3:2004)
B: Primeira area (IEC61800-3:2004) categoria C2 (EN 61800-3:2004)
C: Segunda area (IEC61800-3:2004) categoria C3 (EN 61800-3:2004)
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C.7.2 Tipo de Filtro

Modelo do Inversor

Filtro de entrada

Filtro de saida

MD200A-0R7G-2-UL

FLT-P04006L-B

FLT-L04006L-B

MD200A-1R5G-2-UL

MD200A-2R2G-2-UL

FLT-P04016L-B

FLT-L04016L-B

MD200A-004G-2-UL

MD200A-5R5G-2-UL

FLT-P04032L-B

FLT-L04032L-B

MD200A-7R5G-2-UL

FLT-P04045L-B

FLT-L04045L-B

MD200A-011G-2-UL

MD200A-015G-2-UL

FLT-P04065L-B

FLT-L04065L-B

MD200A-018G-2-UL

MD200A-022G-2-UL

FLT-P04100L-B

FLT-L04100L-B

MD200A-030G-2-UL

MD200A-037G-2-UL

FLT-P04150L-B

FLT-L04150L-B

MD200A-045G-2-UL

FLT-P04200L-B

FLT-L04200L-B

MD200A-055G-2-UL

FLT-P04250L-B

FLT-L04250L-B

MD200A-1R5G-4-UL

MD200A-2R2G-4-UL

FLT-P04006L-B

FLT-L04006L-B

MD200A-004G-4-UL

MD200A-5R5G-4-UL

FLT-P04016L-B

FLT-L04016L-B

MD200A-7R5G-4-UL

MD200A-011G-4-UL

FLT-P04032L-B

FLT-L04032L-B

MD200A-015G-4-UL

MD200A-018G-4-UL

FLT-P04045L-B

FLT-L04045L-B

MD200A-022G-4-UL

MD200A-030G-4-UL

FLT-P04065L-B

FLT-L04065L-B

MD200A-037G-4-UL

MD200A-045G-4-UL

FLT-P04100L-B

FLT-L04100L-B

MD200A-055G-4-UL

MD200A-075G-4-UL

FLT-P04150L-B

FLT-L04150L-B

MD200A-090G-4-UL

FLT-P04200L-B

FLT-L04200L-B

MD200A-110G-4-UL

MD200A-132G-4-UL

FLT-P04250L-B

FLT-L04250L-B

MD200A-160G-4-UL

MD200A-185G-4-UL

MD200A-200G-4-UL

FLT-P04400L-B

FLT-L04400L-B

MD200A-220G-4-UL

MD200A-250G-4-UL

MD200A-280G-4-UL

FLT-P04600L-B

FLT-L04600L-B
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Modelo do Inversor

Filtro de entrada

Filtro de saida

MD200A-315G-4-UL

MD200A-350G-4-UL

MD200A-400G-4-UL

FLT-P04800L-B

FLT-L04800L-B

MD200A-500G-4-UL

FLT-P041000L-B

FLT-L041000L-B

MD200A-5R5P-4-UL

MD200A-7R5P-4-UL

FLT-P04016L-B

FLT-L04016L-B

MD200A-011P-4-UL

MD200A-015P-4-UL

FLT-P04032L-B

FLT-L04032L-B

MD200A-018P-4-UL

MD200A-022P-4-UL

FLT-P04045L-B

FLT-L04045L-B

MD200A-030P-4-UL

MD200A-037P-4-UL

FLT-P04065L-B

FLT-L04065L-B

MD200A-045P-4-UL

MD200A-055P-4-UL

FLT-P04100L-B

FLT-L04100L-B

MD200A-075P-4-UL

MD200A-090P-4-UL

FLT-P04150L-B

FLT-L04150L-B

MD200A-110P-4-UL

FLT-P04200L-B

FLT-L04200L-B

MD200A-132P-4-UL

MD200A-160P-4-UL

FLT-P04250L-B

FLT-L04250L-B

MD200A-185P-4-UL

MD200A-200P-4-UL

MD200A-220P-4-UL

FLT-P04400L-B

FLT-L04400L-B

MD200A-250P-4-UL

MD200A-280P-4-UL

MD200A-315P-4-UL

FLT-P04600L-B

FLT-L04600L-B

MD200A-350P-4-UL

MD200A-400P-4-UL

MD200A-500P-4-UL

FLT-P04800L-B

FLT-L04800L-B

MD200A-018G-6-UL

MD200A-022G-6-UL

MD200A-030G-6-UL

FLT-P06050H-B

FLT-LO6050H-B

MD200A-037G-6-UL

MD200A-045G-6-UL

MD200A-055G-6-UL

MD200A-075G-6-UL

FLT-P06100H-B

FLT-L06100H-B

MD200A-090G-6-UL

FLT-P06200H-B

FLT-L06200H-B

Nota:

1. Aentrada EMI cumpre as exigéncias de C2 apds instalagéo dos filtros de entrada.
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2. As opgdes acima sao externas, o cliente deve indicar ao comprar.

3. Nao conecte filtros de C3 em sistemas de poténcia IT.

C.8 Sistema de Frenagem

C.8.1 Selecione os Componentes de Frenagem

E conveniente usar um resistor de frenagem ou uma unidade de frenagem quando o motor freia
abruptamente ou o motor é acionado por uma carga de alta inércia. O motor se tornara um gerador
se sua velocidade real de rotagéo for mais alta do que a velocidade correspondnete da frequéncia.
Como resultado, a energia por inércia do motor e a carga voltam para o inversor para carregar os
capacitors no circuito principal DC. Quando a tensdo aumenta ao limite, danos podem ocorrer no
inversor. E necessario aplicar uma unidade de frenagem/resistor para evitar que acidentes acontecam.

< Somente eletricistas qualificados tem permissédo para projetar, instalar,
colocar em funcionamento e operar o inversor.

< Siga as instrugdes dadas nas "adverténcias" durante o trabalho. Lesao
fisica ou morte, ou danos sérios a propriedade podem ocorrer.

< Somente eletricistas qualificados podem mexer nos fios. Danos ao

A inversor ou as opgdes e parte de frenagem podem ocorrer. Leia
atentamente as instrucdes relativas aos resistores de frenagem ou
unidades de frenagem antes de conecta-los ao inversor.

< Nao conecte o resistor de frenagem com outros terminais exceto PB e (-).
Nao conecte a unidade de frenagem com outros terminais, exceto o (+) e
(-). Danos ao inversor ou ao circuito de frenagem podem ocorrer;

< Conecte o resistor de frenagem ou a unidade de frenagem com o inversor
A de acordo com o diagrama. Fiagao/cabeamento incorreto pode causar

danos para o inversor ou para outros dispositivos.

Os modelos, MD200A-UL abaixo de 220V( <15kW), 460V (tipo-G<30kW, tipo-P<37kW) precisam de
unidades de frenagem internas e os inversores 220V (218.5kW), 460V (tipo-G =37kW, tipo-P=45kW)
precisam de unidades de frenagem externas. Favor selecionar a resisténcia e a poténcia dos
resistores de frenagem de acordo com utilizag&o.

Os modelos de 220V(<15kW) e 460V(tipo-G<30kW; tipo-P<37kW), tém unidades de frenagem
embutidas, mas os inversores de 220V(=18.5kW) e 460V (tipo-G=37kW; tipo-P=45kW) tém unidade
de frenagem opcionais. Favor selecionar o resistor de frenagem de acordo com a operagéo.

Modelo da Potencia resi“:tlgrlgiaa de
Modelo Inversor Unidade de recomendada
frenagem Kw frenagem
(2)
MD200-0R7G-2-UL Unidade de 0,2 103
MD200-1R5G-2-UL Frenagem 0,5 49
MD200-2R2G-2-UL Embutida 0,8 49
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Modelo da Potencia resiI:Itlgrllr:iaa de
Modelo Inversor Unidade de recomendada
frenagem Kw frenagem
(D)
MD200-004G-2-UL 1.4 37
MD200-5R5G-2-UL 1,9 28
MD200-7R5G-2-UL 2,6 15
MD200-011G-2-UL 3,9 10
MD200-015G-2-UL 53
8
MD200-018G-2-UL | DBU100H-060-2 6,3
MD200-022G-2-UL 7,7
MD200-030G-2-UL | DBU100H-110-2 10,5
4
MD200-037G-2-UL 13,0
MD200-045G-2-UL 15,8
DBU100H-160-2 3
MD200-055G-2-UL 19,3
MD200-1R5G-4-UL 0,5 187
MD200-2R2G-4-UL 0,8 143
MD200-004G-4-UL 1,4 88
MD200-5R5G-4-UL 1,9 66
MD200-7R5G-4-UL Unidade de 2,6 47
MD200-011G-4-UL Frenagem
) il Embutida 3.9 38
MD200-015G-4-UL 53 26
MD200-018G-4-UL 6,3 21
MD200-022G-4-UL 7,7 19
MD200-030G-4-UL 10,5 19
MD200-037G-4-UL | DBU100H-060-4 13,0 13
MD200-045G-4-UL 15,8
MD200-055G-4-UL | pBU100H-110-4 19,3
MD200-075G-4-UL 26,3 8
MD200-090G-4-UL 31,5
DBU100H-160-4 5
MD200-110G-4-UL 38,5
MD200-132G-4-UL | DBU100H-220-4 46,2 4

194



Inversor MotionDrive200A Apéndice D

Modelo da Potencia resiI:Itlgrllr:iaa de
Modelo Inversor Unidade de recomendada
frenagem Kw frenagem
(2)

MD200-160G-4-UL 56,0
MD200-185G-4-UL | DBU100H-320-4 64,8 3
MD200-200G-4-UL 70,0
MD200-220G-4-UL 77,0

DBU100H-400-4 2
MD200-250G-4-UL 87,5
MD200-280G-4-UL 98,0
MD200-315G-4-UL WO 110,3 .
MD200-350G-4-UL | DBU100H-320-4 122,5 '
MD200-400G-4-UL 140,0

TWO

MD200-500G-4-UL 175.0 2*2

DBU100H-400-4 ’
MD200-5R5P-4-UL 19,3 88
MD200-7R5P-4-UL 26,3 66
MD200-011P-4-UL 3,9 52
MD200-015P-4-UL 5,3 35
MD200-018P-4-UL 6,3 26
MD200-022P-4-UL 7,7 21
MD200-030P-4-UL 10,5 19
MD200-037P-4-UL 13,0 19
MD200-045P-4-UL | DBU100H-060-4 15,8 13
MD200-055P-4-UL 19,3
MD200-075P-4-UL | DBU100H-110-4 26,3 7.5
MD200-090P-4-UL 31,5
MD200-110P-4-UL 38,5

DBU100H-160-4 5
MD200-132P-4-UL 46,2
MD200-160P-4-UL | DBU100H-220-4 56,0 4
MD200-185P-4-UL 64,8
MD200-200P-4-UL | DBU100H-320-4 70,0 3
MD200-220P-4-UL 77,0
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Nota:

Modelo da Potencia resi“sntlgrl::iaa de
Modelo Inversor Unidade de recomendada
frenagem Kw frenagem
(2)

MD200-250P-4-UL 87,5

DBU100H-400-4 2
MD200-280P-4-UL 98,0
MD200-315P-4-UL 110,3

TWO

MD200-350P-4-UL 122,5 3*2

DBU100H-320-4
MD200-400P-4-UL 140,0

TWO

MD200-500P-4-UL 175.0 3*2

DBU100H-400-4 ’
MD200-018G-6-UL 6,3
MD200-022G-6-UL 7,7
MD200-030G-6-UL 10,5
MD200-037G-6-UL 13,0

DBU100H-110-6 11.0
MD200-045G-6-UL 15,8
MD200-055G-6-UL 19,3
MD200-075G-6-UL 26,3
MD200-090G-6-UL 31,5
MD200-110G-6-UL | DBU100H-160-6 38,5 7.6

Selecione o valor 6hmico e a poténcia da unidade de frenagem de acordo com a aplicagdo.

O resistor de frenagem pode aumentar o torque de frenagem do inversor. A poténcia do resistor na

tabela acima é dimensionada em 100% do torque de frenagem e 10% da taxa de uso da frenagem.

Se os usuarios precisarem mais torque de frenagem, o resistor de frenagem e poténcia podem

diminuir apropriadamente para aumenta-lo.

Ao usar unidades de frenagem externas, favor ver as instrugdes de unidades de frenagem para ajustar

o grau de tensdo da unidade de frenagem. Um grau incorreto de tens&o pode afetar o funcionamento

normal de operagéo do inversor.

< Nunca use um resistor de frenagem com resisténcia abaixo do valor
minimo especificado para o inversor em particular. A unidade e o chopper
interno ndo conseguem lidar com a sobrecorrente causada pela baixa
resisténcia.

A\
A

< Aumente a poténcia do resistor de frenagem corretamente na situagao
frenagem frequente (a taxa de uso da frequéncia é maior do que 10%).

196




Inversor MotionDrive200A Apéndice D

C.8.2 Selecione os cabos do resistor de frenagem

Use um cabo blindado ao cabo do resistor.

C.8.3 Instale o resistor de frenagem

Instale todos os resistors em um local onde eles esfriem.

N

Os materiais perto do resistor de freio devem ser nao inflamaveis. A
temperatura de superficie do resistor é alta. Ar fluindo do resistor é de
centenas de graus Celsius. Proteja a resisténcia contra contato.

Instalag&o do resistor de frenagem:

Al

¢

Os inversores abaixo de 30kW (incluindo 30kW) necessita somente de
resistores de frenagem externos.
PB e (+) sdo os terminais de fiagdo dos resistores de frenagem.

)4
MotionDrive200A Resistor de
Frenagem
Externo
PB ¢

Instalacédo das unidades de frenagem:

£\

¢

¢

Os inversores acima de 37kW (incluindo 37kW) necessitam apenas de
unidades de frenagem externa.

(+), () s@o os terminais de fiagao das unidades de frenagem.

O comprimento da fiagdo entre os terminais (+), (-) do inversor e os
terminais (+), (-) das unidades de frenagem nao devem ter mais do que
5m e o comprimento de distribuicdo entre BR1 e BR2 e os terminais do
resistor de frenagem nao devem ter mais do que 10m.

A isntalagao do sinal é conforme abaixo:

197




Inversor MotionDrive200A

Apéndice D

Oc+ DC PB

DBU

[eleeloleeleee]| [oeeee

C.9 Outras Partes Opcionais

Parte/peca .
No. . pes Instrugao Fotolfigura
Opcional
Necessario para a instalagéo do flange
Suporte de .
. de inversores 0.75~30kW.
1 instalagéo do L. . . B
f N&o é necessario para a instalagao do
ange
9 flange em inversores 37~200kW.
Opcional aos inversores 200~315kW.
2 Base de Um reator de entrada AC/DC e um
instalagéo reator AC de saida podem ser
colocados na base.
Use um parafuso ou suporte de
3 Suporte de instalagdo para fixar o teclado externo.
instalagéo Opcional para inversores 0.75~30kW e
padrao para inversores 37~500kW.
Protege o circuito interno em ambientes
hostis. Diminuem ao selecionar a
4 Tampa lateral .
tampa. Favor contatar a Motronics para
informagdes detalhadas.
Suporta varios idiomas, copia de
parametros, display de alta definigdo e
5 Teclado LCD . ~ . . i
a dimenséo da instalagao é compativel
com o teclado LED.
6 Teclado LED | Opcional para modelos de 0.75~15kW.
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Outras Informacgoes

Anexo D
D.1 Perguntas/Duvidas sobre Produto/Manutengao.

Encaminhe quaisquer perguntas sobre o produto para os escritorios locais da Motronics, citando a
designacao do tipo e o numero de série da unidade em questdo. Uma lista de escritérios de vendas

da Motronics e assisténcia ao cliente podem ser encontradas em www.motronics.com.br



http://www.motronics.com.br/
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