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[nformagoes sobre este manual

Este manual explica as fungdes e a descricao dos parametros.

As informagbes sobre a instalagdo mecanica, conexao elétrica e inicializagao rapida podem ser encontradas no
guia de inicializagao rapida do ADV200.

Todo o conjunto de manuais (incluindo os manuais de expansoes e fieldbus) pode ser encontrado no site da WEG
(https://www.weg.net/...).

Versao de software

Este manual esta atualizado de acordo com a versao do software V 7.X.19.

O numero de identificagéo da versao do software € indicado na placa de identificagdo do drive ou pode ser verifica-
do no parametro Firmware ver.rel PAR 490, menu 2.5.

A ferramenta WEG_eXpress (Osciloscopio Digital da WEG) Tool pode ser usada com a versao de firmware
V.7.X.14 ou mais recentes. Para obter informagdes detalhadas sobre o uso, consulte o manual 1S9SF3EN.

Informagoes gerais

TR e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e
(Nota Na indUstria, os termos “Inversor”, “Regulador” e “Drive” as vezes sao usados com o mesmo significado. Usaremos o termo
“Drive” neste documento.

Antes de usar o produto, leia atentamente a segéo de instrugdes de seguranga (ADV200 - Guia de inicializagao
rapida).

Mantenha o manual em local seguro e disponivel para o pessoal de engenharia e instalagao durante o periodo de
operagao do produto.

A WEG Automation Europe S.r.l. reserva-se o direito de modificar produtos, dados e dimensdes sem aviso prévio.
Os dados s6 podem ser usados para a descrigdo do produto e ndo podem ser entendidos como propriedades
legalmente declaradas.

Obrigado por escolher este produto WEG.

Noés teremos o maior prazer em receber qualquer informagéo que possa nos ajudar a melhorar este manual. O
enderego de e-mail é: techdoc@weg.net.

Todos os direitos reservados.
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Simbolos usados neste manual

>

Warning

=

Caution

-

Important

T e e
Indica um procedimento, condi¢do ou declaragéo que, se nao for rigorosamente observado, pode resultar em
ferimentos pessoais ou morte.

Indique le mode d'utilisation, la procédure et la condition d’exploitation. Si ces consignes ne sont passtricte-
ment respectées, il y a des risques de blessures corporelles ou de mort.

Indica um procedimento, condigdo ou declaragao que, se nao for rigorosamente observado, pode resultar em
danos ou destruigdo do equipamento.

Indique le mode d'’utilisation, la procédure et la condition d’exploitation. Si ces consignes ne sont pas stricte-
ment respectées, il y a des risques de détérioration ou de destruction des appareils.

Indica que a presencga de descarga eletrostatica pode danificar o aparelho. Ao manusear as placas, use sem-
pre uma pulseira aterrada.

Indique que la présence de décharges électrostatiques est susceptible d’endommager I'appareil. Toujours
porter un bracelet de mise a la terre lors de la manipulation des cartes.

L e e e e e e e
Indica um procedimento, condi¢gdo ou declaragao que deve ser seguida rigorosamente para otimizar essas apli-
cacgdes.

Indique le mode d'’utilisation, la procédure et la condition d’exploitation. Ces consignes doivent étrerigoureuse-
ment respectées pour optimiser ces applications.

L e e e e e e e

L R T R
(Nota Indica um procedimento, condicéo ou declaragéo essencial ou importante.

Indique un mode d'utilisation, de procédure et de condition d’exploitation essentiels ou importants
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A — Programacgao

A.1 Modos de exibi¢gdo do menu

O menu de programagéo pode ser exibido em dois modos, que podem ser selecionados usando o Modo de aces-
so parametro (04 - DRIVE CONFIG menu):

» Easy (padrédo) apenas os parametros principais séo exibidos.
» Expert todos os parametros sao exibidos

A.2 Programacao dos sinais de entrada analégicos e digitais do “bloco de fungoes”

Os sinais, variaveis e parametros de cada um dos “blocos de fungao” do drive sao interligados para obter as confi-
guragdes e controles dentro do sistema de controle.

Eles podem ser gerenciados e modificados usando o a HMI, o configurador de PC ou a programacéo fieldbus.
O modo de programagéao € baseado na seguinte légica:

Src (fonte; ou seja: Ramp ref 1 src, PAR: 610)

Este termo define a fonte da entrada do bloco de fung¢des, ou seja, o sinal a ser processado no
bloco de fungéo.

As diferentes configuracdes sao definidas nas listas de selegéao.

cfg (configuragéo; ou seja: Mpot init cfg, PAR: 880)
Este termo se refere a configuracdo do parametro e seu efeito no bloco de funcgées.
Por exemplo: Tempos de rampa, ajuste de referéncia interna etc.

mon (display; ou seja: Ramp ref 1 mon, PAR: 620)
Este termo refere-se a saida variavel do bloco de fungées, que € o resultado dos cdlculos reali-

zados no bloco real.

Function block

( Input selected ) X Variable
src Monitor

\
( Parameter ) ( Parameter )

A.3 Modo de interconexodes variaveis

A fonte (src) permite que o sinal de controle desejado seja atribuido a entrada do bloco de fungdes.
Esta operagao é realizada usando listas de selegao especificas.

Possiveis fontes de sinal de controle:
1 — Terminal fisico
Os sinais analogicos e digitais vém da régua de bornes da placa de regulagem e/ou das placas de expanséo.

2 — Variaveis internas do drive

Variaveis internas do sistema de controle do drive, a partir de céalculos do “bloco de fungéo”, enviadas via HMI,
configurador de PC ou fieldbus.

6ADV200 Descricéao das Funcdes e Lista de Parametros



Exemplo pratico
Os exemplos a seguir ilustram as filosofias e métodos com os quais operagdes mais ou menos complexas sao
executadas nos “blocos de fungéo” individuais, cujos resultados representam a saida do bloco.

» Exemplo: Alteragdo da fonte de referéncia de velocidade

A referéncia do drive principal (na configuragéo padrao) Rampa ref 1 mon (PAR: 620) é gerada pela saida do bloco
funcional “Ramp setpoint Block

Sua fonte padréo € a Entrada analégica 1 mon sinal (PAR: 1500), da saida do bloco funcional “Analog input 1
Block”, que neste caso se refere a entrada analégica 1 da régua de bornes de sinais.

Para alterar a fonte de referéncia da entrada analdgica para uma referéncia digital dentro do drive, o sinal de entra-
da deve ser alterado para “Rampa setpoint Block”.

Entre no parametro Ramp ref 1 src (PAR: 610) e defina uma nova referéncia, selecionando na lista de selegéo
L_MLTREF, por exemplo Dig ramp ref 1 (PAR: 600).

» Exemplo: Inversao do sinal de referéncia analégico

Para inverter o sinal de saida “Analog 1 Block”, o valor do pardmetro An inp 1 src (PAR: 1526), que tem uma
configuracao padrao de Null (sem operacgéo), deve ser alterado selecionando a fonte do sinal de comando na lista
de selegédo L_DIGSEL 2, por exemplo Digital input X mon, One (fungdo sempre habilitada) etc.

Terminal input Analog input 1 Block

/——< Analog input 1 mon -

(_Aninp 1 alt value ’?‘

Nul ——>( Aninp Tsignsc )

Nul —>(_ Aninp 1 alt sel src

(_ Ramprefisrc - Ramp Setpoint Block —( Ramprefimon )

Nul —>(_ Ramp refinvert src )

Os diagramas acima ilustram a filosofia de processamento interno dos “blocos de fungéo” individuais e o resultado
dessas mudancas nos outros “blocos de func¢ao” interconectados.

TR e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e et e e e e e e e e e e e e e nenenm
YEY Esta secao contém uma breve descrigao das fungdes dos outros parametros nos blocos de fungéo néo inclusos para as
alteragdes no exemplo

O parametro An inp 1 alt sel src (PAR: 1528) pode ser usado para selecionar uma referéncia alternativa para a
saida Analog input 1 mon (PAR: 1500).

O parametro An inp 1 alt value (PAR: 1524) determina o valor de referéncia alternativo para a saidaAnalog 1
mon (PAR: 1500).

O parametro Ramp ref inverter src (PAR: 616) pode ser usado para selecionar a fonte para o comando para inver-
ter a saida “Ramp setpoint” do bloco de fungoes.

O sinal de saida do bloco “Ramp setpoint” é exibido no parametro Ramp ref 1 mon (PAR: 620).

ADV200 e Descricao das Fungoes e Lista de Parametros 7



A.4 Multiplos destinos

Varias fungdes podem ser atribuidas em conjunto a cada entrada: para exibir quais e quantas fungdes foram atri-

buidas a cada entrada, verifique se o parametro “dest” contém um numero mostrado entre colchetes a direita do
ndmero do parametro selecionado (como mostrado na figura abaixo).

T+ T EN 10C Wim 00 AL
s R s [ e ) s s Y Y s |
12,09 PAR : 1156

Digital input 3 dest

>> Multi ramp sel 0 src
Value: 722 [1]

Se houver um numero, pressione a tecla para exibir a proxima fonte aplicada a entrada selecionada.

T+ T EN AL
s R s §

e ILim  n0
s i s ) o i s
12.09 PAR : 1156
Digital input 3 dest

>> Multi ramp sel 0 src
Value: 840 [2]
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B — Descrigao dos parametros e fungoes (lista Expert)

Legenda

(Menu nivel 1)

.12500utput currentAFLOAT16/320.00.00.0RFVS
.22520utput voltageVFLOAT16/320.00.00.0RFVS

22.1 - FUNGOES/TAXA DE VELOCIDADE gy
22.1.13000Dig speed ratiopercINT1616/32100CALCICALCIERWFVS

22.1.23002Speed ratio srcLINK16/323000016384ERWFVS
_VREF( Selection List ) [*]

ADV200 - Descricao das Funcoes e Lista de Parametros9



0 drive é configurado de fabrica para controlar motores assincronos. Para mudar para o modo sincrono, envie o comando

Load synch control (No menu 4 DRIVE CONFIG, first set PAR 554 Acess mode = Expert, entdo novamente no menu
4 - DRIVE CONFIG, execute o parametro 6100 Load synch control). O drive é reiniciado (neste modo, consulte o guia do
“ADV200 - drive vetorial de campo orientado para motores sincronos — Descrigao de fungdes e lista de pardmetros” dis-

ponivel para download em www.weg.net).

Para retornar ao modo de controle do motor Assincrono, envie o comando Load asych control (PAR 6100). O drive é

reiniciado para operar no novo modo.

1 — MONITOR

O menu Monitor exibe os valores medidos dos tamanhos e dos parametros operacionais do drive.

Reference and Ramp

Speed/Torque/Frequency Control

Commands monitor,

Lj_\ .

H H
| 1066* - Enable state mon . H

1 1

- Motor ! 1068* - Start state mon . !
Centrol i1 Q@

4

o
MultiRef | Ramps | e StAtus
TorgueConf VFParameters |
RampRef | SpeedRef | 250% - Qutput current

5214* - Encoder sel mon

I

—0

-

Speed feedback

Enc 1
Jue

254% - Qutput frequency

- 0.0 H=z
JLr 256% - Output power

0—

<!

5310 - Encoder sel src

288*% - Qutput cosphi

Enc 2 0.00
W N
- _]_I_I'I_ e 3304 Dutput active curr

T 00 A

r
H
i
'
1
i
'
'
i
1
i
i
1
i
i
'
1
i
'
1
i
'
i
i
1
i

Encoderl 1| D0 kw

| Encodert | .
1
i
'
1
i
i
'
'
1
i
i
'
1
i
'
1
i
i
1
i
i
'
i
'
1
i

INu“ Encoder2 260* - Motor speed
1] rpm
2172* - SpdFbkLoss code
1| 00000000 SdebkLnsande:
Relagao entre os parametros de monitoramento de velocidade-torque-poténcia
] A Speed |
Line Direction Line Direction
IPA260 Motor speed = Positive IPA260 Motor speed = Positive
IPA284 Torque current = Negative IPA284 Torque current = Positive

IPA 3354 Output active curr = Negative

IPA256  Output power = Negative Brake FWD

IPA 3354 Output active curr = Positive
IPA256 Output power = Positive

n

Motor FWD

Line Direction

Ll

Line Direction Torque

IPA260 Motor speed
IPA284 Torque current

= Negative
= Negative
IPA 3354 Output active curr = Positive

Motor REV
IPA256 Output power

= Positive

IPA260 Motor speed = Negative
IPA 284 Torque current = Positive

IPA 3354 Output active curr = Negative
IPA256 Output power = Negative

v

Brake REV
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1.12500utput currentAFLOAT16/320.00.00.0RFVS

A corrente de saida do drive é exibida.

1.22520utput voltageVFLOAT16/320.00.00.0RFVS

A saida de tensao de rede do drive é exibida.

4.1.3254Frequéncia de saidaHzFLOAT16/32BITOOORESYFVSY

A frequéncia de saida do drive é exibida.

1.42560utput powerkWFLOAT16/320.00.00.0RFVS

Exibe a poténcia de saida do drive.

1.5 288 Output cosphi FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS

O valor de cosphi (para motor Assincrono) é exibido.

1.6 3394 Output active curr A FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS

E a componente ativa (correspondente a poténcia elétrica ativa aos terminais do motor) da corrente de saida. Cor-
responde ao valor absoluto da corrente de torque.

Quando o valor é positivo significa que o motor esta absorvendo poténcia do drive (para desenvolver o torque do
motor). Quando o valor & negativo significa que o motor estéd operando como um gerador, que fornece energia ao
drive (o motor esta desenvolvendo torque de frenagem).

1.7628Ramp setpointFFINT1616/32000RFVS

A referéncia de rampa é exibida. Este é o valor de velocidade que o drive deve atingir ao final da rampa.

1.8664Speed setpointFFINT1616/32000RFVS

A referéncia de velocidade é exibida. Este é o valor medido na saida do circuito de referéncia de velocidade.

1.9260Motor speedFFINT1616/32000RFVS

A velocidade de saida real do motor é exibida (em vetorial de Fluxo CL = velocidade medida pelo encoder, em veto-
rial de Fluxo OL / controle V/f = velocidade estimada pelo drive).

1.10270DC link voltage VFLOAT16/320.00.00.0ERFVS

Atenséo direta dos capacitores do circuito intermediario € exibida (DC-Bus).

1.11272Heatsink temperaturedegCINT1616000ERFVS

A temperatura medida é exibida.

1.12290Motor temperaturedegCFLOAT160.00.00.0ERFVS
Exibe a temperatura do motor em °C com base no tipo de sensor selecionado para gerenciar o alarme.
Igual a 0 quando a converséo direta de contagem/ohm para °C n&o é possivel, por exemplo, com sensores PTC.

ADV200 » Descrigao das Fungoes e Lista de Parametros 11



1.13292Sensor inp X mondegCFLOAT160.00.00.0ERFVS

Exibicdo da temperatura em graus centigrados medida pelo sensor KTY84 conectado a entrada dedicada das
placas de expansdo EXP-IO-SENS-100-ADV e EXP-IO-SENS-1000-ADV.

1.141544An inp 1 temp mondegCFLOAT160.00.00.0ER FVS
1.151594An inp 2 temp mondegCFLOAT160.00.00.0ERFVS

Exibicdo da temperatura em graus centigrados medida pelo sensor KTY84 conectado a entrada analdgica 1 ou 2
da placa de controle.

Esses parametros estdo na lista de selecao L_ TEMPCTRL e podem ser atribuidos como selegao ao parametro de
origem 6040 Liquid temp src.

1.161610An inp 1X temp mondegCFLOAT160.00.00.0ERFVS
1.171660An inp 2X temp mondegCFLOAT160.00.00.0ERFVS

Exibe a temperatura em °C com PT100/PT1000/NI1000 a partir da entrada 1 (PAR 1610) ou entrada 2 (PAR 1660)
da placa EXP-IO-SENS-100-ADV ou EXP-IO-SENS-1000-ADV, independentemente de como o alarme de sobre-
temperatura do motor é gerenciado.

1.182342Working loadpercFLOAT 0.00.00.0ERF_S
Torque normal do motor dimensionado de acordo com a configuragéo do parametro Torque scale factor IPA 2340.
Este valor é expresso em %.
Este parametro é obtido com a seguinte formula:
Torque em escala % = Torque % (IPA 2394) * 100 / Fator de escala do torque.

1.19280Torque current ref AFLOAT16/320.00.00.0ERF_S

Areferéncia de corrente para controle de torque é exibida (nos modos vetorial de Fluxo OL e vetorial de Fluxo CL).

1.20282Magnet current refAFLOAT16/320.00.00.0ERF_S

A referéncia da corrente de magnetizacéo é exibida (nos modos vetorial de Fluxo OL e vetorial de Fluxo CL).

1.21284Torque currentAFLOAT16/320.00.00.0ERFVS

O valor real da corrente de torque é exibido.

1.22286Magnet currentAFLOAT16/320.00.00.0ERFVS

O valor real da corrente de magnetizacéo é exibido.

1.233212Motor overload accumpercUINT1616/3200100ERFVS

O nivel de sobrecarga do motor é exibido (100% = limite de alarme).

1.24368Drive overload accumpercUINT1616/3200100ERFVS

O nivel de sobrecarga do drive é exibido. Uma sobrecarga instantanea de 180% da corrente nominal do drive é
permitida por 3 s. Aimagem térmica It ajusta os limites de corrente de saida do drive. Durante a operagdo normal,
o valor da corrente de saida instantanea pode atingir 180% da corrente nominal do drive. Apés 0,5 s em 180%,
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o limite da corrente de saida é reduzido para 160%. Quando o nivel de sobrecarga de par. 368 Drive overload
accum atinge 100%, o limite da corrente de saida é reduzido para 100% da corrente nominal, e permanece nesse
valor até que o ciclo do integrador I?t seja concluido. Neste ponto, a sobrecarga instantanea de 180% é reativada.

1.253260Bres overload accumpercUINT1616/3200100ERFVS

O limite de sobrecarga do resistor de frenagem usado é exibido (100% = limite de alarme).

1.261066Enable state monBIT16001RFVS

O status do comando Habilitar do drive é exibido. Deve haver tensdo no terminal 7. O comando FR Forwardstart é
necessario para dar a partida nfo drive.

ODesabilitado  drive desabilitado
1Habilitado drive habilitado

1.271068Start state monBIT16001RFVS

O status do comando Start do drive é exibido.

1.281070FastStop state monBIT16001RFVS

O status do comando FastStop do drive é exibido.

1.291100Digital input monUINT1616000RFVS

O status das entradas digitais no drive é exibido. Também pode ser lido através de uma linha serial ou fieldbus. Os
dados estao contidos em uma palavra, onde cada bit € 1 se a tenséo for fornecida ao terminal de entrada corre-
spondente.

1 Entrada habilitada.
0 Entrada desabilitada.

000000000011
Pex.: Active DI 2 Active DI 1

1.301300Digital output monUINT16000RFVS

O status das saidas digitais no drive é exibido. Também pode ser lido através de uma linha serial ou fieldbus. Os
dados estao contidos em uma palavra, onde cada bit € 1 se a tenséo for fornecida ao terminal de entrada corre-
spondente.

1 Saida habilitada.
0 Saida desabilitada.
000000000011

Pex.: Active DO 2 Active DO 1

1.311200Digital input X monUINT1616000RFVS

O status das saidas digitais no drive é exibido. Também pode ser lido através de uma linha serial ou fieldbus. Os
dados estdo contidos em uma palavra, onde cada bit € 1 se a tensdo for fornecida ao terminal de entrada corre-
spondente. Este parametro exibe o estado das 16 entradas externas. Os 14 bits menos significativos séo exibidos
na HMI.
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1 Entrada habilitada.
0 Entrada desabilitada.
000000000011

Pex.: Active DI 2 Active DI 1

1.321400Digital output X monUINT16000RFVS

O status das saidas digitais da placa de expansao é exibido. Também pode ser lido através de uma linha serial
ou fieldbus. Os dados estéo contidos em uma palavra, onde cada bit € 1 se a tensao for fornecida ao terminal de
entrada correspondente.

1 Saida habilitada.
0 Saida desabilitada.
000000000011

Pex.: Active DO 2 Active DO 1

1.335400Dig inp OExt monUINT1632004294967295ERFVS

Este parametro exibe o estado das entradas externas de 0 a 31 usando a placa opcional EXP-FL-XCAN-ADV.

1.345402Dig inp 1Ext monUINT16004294967295ERFVS

Este parametro exibe o estado das entradas externas de 32 a 63 usando a placa opcional EXP-FL-XCAN-ADV.

1.355450Digital out 0Ext monUINT16000RFVS

Este parametro é usado para ler o estado das saidas externas de 0 a 31 usando a placa opcional EXP-FL-XCAN-
ADV.

1.365452Digital out 1Ext monUINT16000RFVS

Este parametro € usado para ler o estado das saidas externas de 32 a 63 usando a placa opcional EXP-FL-XCAN-
ADV.
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2 — INFORMAGOES DO DRIVE

Este menu exibe as informagdes para identificagdo e configuragao do drive.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
2.1480Control typeENUMAsynchronous00RFVS

O tipo de modo de controle do motor € exibido.
1Sincrono

2 Assincrono

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
2.2482Drive sizeUINT16No Power00RFVS

O cdédigo de identificagdo do tamanho do drive é exibido.

Cadigo de tamanho Texto do tamanho Cddigo da familia Texto da familia
1 0,75/1,5 kW 1 380V..480V
2 1,5/2,2 kW 1 380V..480V
3 2,2/3,0 kW 1 380V..480V
4 3,0/4,0 kW 1 380V..480V
5 4,0/5,5 kW 1 380V..480V
6 5,5/7,5 kW 1 380V..480V
7 7,5/11,0 kW 1 380V..480V
8 11,0/15,0 kW 1 380V..480V
9 15,0/18,5 kW 1 380V..480V
10 18,5/22,0 kW 1 380V..480V
11 22,0/30,0 kW 1 380V..480V
12 30,0/37,0 kW 1 380V..480V
12 30,0/37,0 kW 1 380V..480V
13 37,0/45,0 kW 1 380V..480V
13 37,0/45,0 kW 1 380V..480V
14 45,0/55,0 kW 1 380V..480V
14 45,0/55,0 kW 1 380V..480V
15 55,0/75,0 kW 1 380V..480V
15 55,0/75,0 kW 1 380V..480V
16 75,0/90,0 kW 1 380V..480V
16 75,0/90,0 kW 1 380V..480V
17 90,0/110,0 kW 1 380V..480V
17 90,0/110,0 kW 1 380V..480V
18 110,0/132,0 kW 1 380V..480V
18 110,0/132,0 kW 1 380V..480V
19 132,0/160,0 kW 1 380V..480V
19 132,0/160,0 kW 1 380V..480V
20 160,0/200,0 kW 1 380V..480V
20 160,0/200,0 kW 1 380V..480V
21 200,0/250,0 kW 1 380V..480V
21 200,0/250,0 kW 1 380V..480V
22 250,0/315,0 kW 1 380V..480V
22 250,0/315,0 kW 1 380V..480V
23 315,0/355,0 kW 1 380V..480V
23 315,0/355,0 kW 1 380V..480V
24 355,0/400,0 kW 1 380V..480V
25 400,0/500,0 kW 1 380V..480V
26 500,0/630,0 kW 1 380V..480V
27 630,0/710,0 kW 1 380V..480V
28 710,0/800,0 kW 1 380V..480V
29 0,9/1,0 MW 1 380V..480V
30 1,0/1,2 MW 1 380V..480V
1 75,0/90,0 kW 3 690V
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2 90,0/110,0 kW 3 690V
3 110,0/132,0 kW 3 690V
4 132,0/160,0 kW 3 690V
5 160,0 kW 3 690V
6 200,0 kW 3 690V
7 250,0 kW 3 690V
8 315,0 kW 3 690V
9 355,0 kW 3 690V
10 400,0 kW 3 690V
11 500,0 kW 3 690V
12 630,0 kW 3 690V
13 710,0 kW 3 690V
14 800,0 kW 3 690V
15 1000,0 kW 3 690V
16 1200,0 kW 3 690V
17 160,0/200,0 kW 3 690V
18 200,0/250,0 kW 3 690V
19 250,0/315,0 kW 3 690V
20 315,0/355,0 kW 3 690V
21 355,0/400,0 kW 3 690V
22 400,0/500,0 kW 3 690V
23 500,0/630,0 kW 3 690V
24 630,0/710,0 kW 3 690V
25 710,0/800,0 kW 3 690V
26 0,9/1,0 MW 3 690V
27 1,0/1,2 MW 3 690V
28 1,35/1,5 MW 3 690V
29 1,65/1,8 MW 3 690V

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
2.3484Drive familyENUMNo Power00RSFVS

A tenséo de rede disponivel é exibida (p.ex., 380V...480V para rede 400 V). O alarme de subtenséo refere-se a

este valor de tensio.

A condigdo No power ocorre quando a placa de regulagem nao reconhece a placa de poténcia porque a configu-
ragao nao esta correta. O ajuste da configuragao de uma nova placa de regulagem € obtido ligando-a a uma placa
de alimentacéo e executando Save parameters.

0 Sem Energia

1 380V...480V

2 500V...575V

3690V

4 230V

5380V..480V LC(ADV200-LC)

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
2.4486Drive regionENUMEUO1RFVS

A area geografica (Europa ou EUA) é exibida. As configuragdes de fabrica para a tensao de alimentagéo e frequén-
cia usadas pelo drive sao definidas de acordo.

ADV200-4 ADV200-6
0 UE (400V / 50Hz) UE (690V / 50Hz)
1 EUA (460V / 60Hz) EUA (690V or 575V / 60Hz)

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

2.5488Drive cont currentAFLOATCALCF0.00.0RZSFVS

A corrente que o drive pode fornecer continuamente de acordo com o tamanho, tensao de alimentagao e frequén-
cia de chaveamento programada é exibida.
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2.6 490 Firmware ver.rel UINT16 0 0 0 RFVS

A versao e o numero do langamento do firmware usado no drive sdo exibidos. Na HMI, sdo exibidos no formato
versao.langamento. Quando o parametro € lido via linha serial ou fieldbus, a versao é retornada no byte alto e o
langamento no byte baixo.

2.7496Firmware typeUINT16000RFVS

O tipo de firmware instalado no drive é exibido.

2.8504Application ver.relUINT16000ERFVS

A versao e o numero do release do aplicativo MDPIc usado no drive séo exibidos. Na HMI, sdo exibidos no formato
versao.langamento. Quando o parametro € lido via linha serial ou fieldbus, a versao é retornada no byte alto e o
langamento no byte baixo.

2.9506Application typeUINT16000ERFVS

O tipo de aplicativo usado atualmente pelo drive é exibido.

2.10508Application subverUINT16000ER

O indice de Revisdo do aplicativo usado atualmente pelo drive é exibido.

2.11510Time drive power onh.minUINT3200.00.0ERFVS

E exibido o tempo total durante o qual o drive esteve energizado.

2.12512Time drive enableh.minUINT3200.00.0ERFVS

E exibido o tempo durante o qual o contato de habilitagdo de hardware no drive esta conectado.

2.13514Number power upUINT16000ERFVS

E exibido o numero de vezes que o drive foi ligado.

2.14516Time fan onh.minUINT32000ERFVS

E exibido o tempo total de operagéo do ventilador do drive.

2.15526Power file ver.relUINT16000ERFVS

O numero da versao e o numero do langamento da placa de poténcia do drive sao exibidos.

2.16530 Slot 1 card type ENUMNone0ORFVS
2.17532 Slot 2 card type ENUNINone0OORFVS
2.18534 Slot 3 card type ENUNNone0ORFVS

O tipo de placa de expansao instalada no respectivo slot do drive é exibido.

0 Nenhum
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11/00

769 1/0 1(EXP-10-D6A4R1-ADV)
1793 1/0 2

23051/03

33291/0 4

1544Enc 1(EXP-DE-I1R1F2-ADV)
1800 Enc 2(EXP-SE-11R1F2-ADV)
520 Enc 3(EXP-SESC-11R1F2-ADV)
776 Enc 4(EXP-EN/SSI-I1R1F2-ADV)
1032 Enc 5(EXP-HIP-I1R1F2-ADV)
2056 Enc 7(EXP-DE-I12R1F2-ADV)

4 Can/Dnet(EXP-CAN-ADV)

260 Profibus(EXP-PDP-ADV)

516 RTE(EXP-ETH-...)

576FastLink

3201/0 Ext

832I/0 FastLink(EXP-FL-XCAN-ADV)
255 Desconhecido

2312Enc 8(EXP-ASC-11-ADV)
1288Enc 6(EXP-RES-I11R1-ADV)
56331/0 6(EXP-IO-SENS-100-ADV)
64011/0 7(EXP-1I0-D5R8-ADV)
76811/0 8(EXP-I0O-SENS-1000-ADV)

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
2.19546Fw enc sl2 ver.relUINT16000RFVS

Sao exibidos a vers&o e o numero do langamento do firmware instalado no encoder (montado no slot 2) usado no
drive. Quando o parametro € lido via linha serial ou fieldbus, a versao é retornada no byte alto e o langamento no
byte baixo.

MenuPARDescriptionUMTypefB BITDefMinMaxAccMod
2.20548Fw enc sl2 typeUINT16000RFVS

A versao do firmware na placa do encoder montada no slot 2 é exibida.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
2.215300Fw enc sl1-3 ver.relUINT16000RFVS

Sao exibidos a versao e o nimero do langamento do firmware na placa do encoder (montada no slot 1 ou 3) usada
no drive. Quando o parametro ¢ lido via linha serial ou fieldbus, a versao é retornada no byte alto e o langamento
no byte baixo.

MenuPARDescriptionUMTypefB BITDefMinMaxAccMod
2.225302Fw enc sl1-3 typeUINT16000RFVS

A versao do firmware na placa do encoder montada no slot 1 ou 3 é exibida.

MenuPARDescriptionUMTypefB BITDefMinMaxAccMod
2.235724Fw FastLink ver.relUINT16000ERFVS

A versao e o numero do langamento do FastLink usado no drive sdo exibidos.

Quando o parametro € lido via linha serial ou fieldbus, a versao é retornada no byte alto e o langamento no byte
baixo.

MenuPARDescriptionUMTypefB BITDefMinMaxAccMod
2.245726Fw FastLink typeUINT16000ERFVS

O tipo de firmware da placa do FastLink instalado no drive é exibido.
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3 — ASSISTENTE DE INICIALIZAGAO

O menu do assistente de inicializagdo sugere um procedimento para comissionar o drive rapidamente com um name-
ro reduzido de configurac¢des. A personalizagdo avangada requer o uso de paradmetros unicos relacionados a niveis

de desempenho especificos. Veja o procedimento descrito no capitulo 7.1 Assistente de inicializagdo no manual do
ADV200 QS.
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4 — CONFIGURAGAO DO DRIVE

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4.3.1550Salvar parametrosBITO01RWESYFVSY

Quaisquer alteragdes nos valores dos parametros afetam imediatamente as operagdes do drive, mas nao sao sal-
vas automaticamente na memoria permanente.

O comando “Save Parameters” € usado para salvar os valores dos parametros atuais na memaria permanente.
Qualquer alteragéo que nao for salvas sera perdida quando o drive for desligado.
Para salvar os parametros, siga o procedimento descrito no PASSO 6 do Assistente de inicializagao.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4.2552Regulation modeENUMV/f control03RWZFVS

O ADV200 pode operar com diferentes modos de controle:

0Controle V/f
1Vetorial de Fluxo OL
1Vetorial de Fluxo CL
3Autotune

O modo VI/f (controle V/f) de malha aberta é o tipo mais simples de controle de motor assincrono, pois os Unicos
parametros necessarios sdo a tensao nominal, a corrente e a frequéncia do motor.

O modo de controle V/f de malha aberta € definido de fabrica e ndo requer nenhum feedback de velocidade. A
variagao natural de velocidade gerada pela indugéo de carga da maquina (escorregamento) pode ser compensada
usando Slip comp e Slip comp filter.

No modo V/f, um Unico drive pode ser usado para controlar varios motores assincronos, até mesmo de tamanhos
diferentes, conectados em paralelo, desde que a soma das correntes dos motores individuais seja menor que a
corrente nominal do drive. Se estiver usando varios motores conectados em paralelo, certifique-se de providenciar
protecéo térmica adequada para cada motor.

O controle de malha fechada também é possivel no modo V/f. Requer uma leitura de velocidade por um encoder
digital no eixo do motor; para ativar o feedback do encoder, vocé deve definir o parametro 2444 Slip comp mode =
1. A placa EXP-ENC opcional é necessaria para adquirir os sinais do encoder. O feedback de velocidade fornecido
pelo encoder € usado para compensar o deslizamento do motor nas diferentes condi¢des de carga para obter um
controle preciso e maior precisdo da velocidade real do motor.

Com o modo controle vetorial sensorless (vetorial de fluxo OL), pode-se obter uma boa precisao em baixas
rotagdes do motor. O drive possui um algoritmo que utiliza um procedimento de autoajuste para obter todas as
medicoes elétricas do motor. Isso permite estimar a velocidade e a posigdo do eixo do motor, permitindo um fun-
cionamento semelhante ao de um drive com feedback, tanto na resposta em torque as variagdes de carga, quanto
na regularidade de rotagdo mesmo em baixa rotagao.

No modo vetorial de campo orientado (vetorial de Fluxo CL) um encoder é necessario para feedback de malha
fechada. Com este modo é possivel obter respostas dinamicas extremamente altas gragas a largura da faixa de
regulagem, torque maximo mesmo com o rotor bloqueado e controle de velocidade e torque. Varios parametros de
regulagem podem ser usados para ajustar o drive para cada aplicagéo especifica; por exemplo, ganhos adapta-
tivos, compensacao de inércia do sistema etc.

O modo Autotune permite o ajuste automatico dos parametros do motor quando o STARTUP WIZARD nao ¢é usa-
do. Este comando s6 pode ser executado apés habilitar o drive abrindo o contato de hardware entre os terminais 7
e S3. Em seguida, defina o parametro Regulation mode com Autotune. Em seguida, se o drive ainda nao estiver
no modo local, pressione a tecla Local (o LED %) acenderd) e feche novamente o contato de habilitagéo de
hardware (terminais 7 e S3). O autoajuste agora pode ser ativado (consulte os parametros 2022 ou 2224). Quando
0 autoajuste estiver concluido, abra o contato de hardware entre os terminais 7 e S3 e restaure os parametros que
foram alterados.

Este procedimento deve ser utilizado tanto para o autoajuste com o motor parado quanto com o motor girando com
0 modo vetorial de Fluxo CL. O autoajuste dos parametros do motor é possivel com o modo vetorial de Fluxo
OL.
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4.3554Access modeENUMEasy01RWFVS

Com este parametro vocé pode restringir o acesso a configuragéo avangada.

OEasy
1Expert

O modo Easy da acesso a uma lista de parametros que podem ser usados para o comissionamento rapido do
drive. Este tipo de configuragédo € adequado para a maioria das aplicagoes.

Definir o parametro como Expert da acesso a todos os parametros no firmware. Este modo permite alcangar um
nivel extremamente alto de personalizagéo para explorar ao maximo o potencial do ADV200.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4.4558Application selectENUNMNone02ERWZFVS

Selecgao de qual aplicativo MDPIc compativel com IEC 61131-3.

Para Tamanho de Drive 7 e unidades paralelas, a chave “S1” montada na placa R-PSM define o nivel do limite de
Subtensao. Deve ser definido como a configuragéo no PAR 560.

0 Nenhum

1Aplicagéo 1

2Aplicagédo 2

O drive é fornecido ja incorporando diversas aplicagdes desenvolvidas no ambiente IEC 61331-3. Para usa-las,
defina a aplicagao desejada, execute Save Parameter, desligue o drive e ligue-o novamente.

T e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e v e
[[e¥/2Y, 0O comando Load Default (par. 580) ndo modifica este parametro

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4.5560Mains voltageENUMA400 VSIZESIZEERWZSFVS

Configuragao do valor da tenséo de rede disponivel em Volts. A detec¢ao do alarme de subtensao refere-se a este
valor.

0 Nenhum
1230V
2380V
3400V
4415V
5440V
6 460 V
7480V
8500V
9575V
10 690 V

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4.6586DC supplyENUMNone03ERWZSFVS

Selec¢éo da tensdo aplicada ao link DC se o drive for alimentado por uma fonte de alimentagdo CA/CC, seja padréao
ou regenerativa (por exemplo, AFE200). Se um valor diferente de “Nenhum” for selecionado, todos os parametros
que dependem do parametro 560 Mains voltage (PAR 560) sédo calculados com base na tensao indicada na tabela

abaixo, enquanto o valor do parametro 560 é definido automaticamente.
Se “None” for selecionado, esses parametros sédo calculados de acordo com o valor do par@metro 560 Mains volt-

age.
Alimentacio CC Drive family 380V..480V Familia de drive 690V
¢ Tensao da rede Tensao da rede
0 Nenhuma Use P560 Use P560
1 540V (380-480V) 400V N/A
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Alimentacio CC Drive family 380V..480V Familia de drive 690V
! ¢ Tensao da rede Tensao da rede
2 650 V (380-480V) 460V N/A
3 750V (380-480V) 460V N/A
500 V (se compativel com o tamanho; caso
10 675V (690V) N/A contrério, N/A)
575V (se compativel com o tamanho, caso
1" 810V (690V) N/A contrério, N/A)
12 935V (690V) N/A 690V
13 1120V (690V) N/A 690V

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4.7450UndervoltageVFLOATCALCFCALCFCALCFERWZSFVS

Configuragéo da tenséo operacional minima do drive. Os valores padrdo maximo e minimo sao calculados automat-
icamente pelo drive de acordo com o valor definido no parametro 560 Mains voltage, conforme tabela abaixo.

Tabela de limites de subtensdo

Tensao da rede Def Min. Max.
0 Nenhuma (Vee) (Vce) (Vee)
1 230V 225 200 282
2 380V 372 330 466
3 400V 392 330 490
4 415V 407 360 509
5 440V 431 382 539
6 460V 451 400 564
7 480V 470 417 588
8 500V 490 434 613
9 575V 563 500 705
10 690V 676 600 846

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4.8562Switching frequencyENUMSIZESIZESIZEERWSFVS

Configuragao do valor da frequéncia de chaveamento em kHz. O valor maximo que pode ser definido depende do
tamanho do drive.

0 1kHz
12kHz
2 4 kHz
36 kHz
4 8 kHz

510 kHz
6 12 kHz
7 16 kHz

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4.9564Ambient temperatureENUM40 degC01ERWZFVS

Configuracao do valor da temperatura ambiente. Este parametro é usado para definir o fator de redugéo da cor-
rente de saida (1% para cada °C acima de 40 °C).

0 40 degC O drive é capaz de fornecer corrente continua continuamente com temperaturas ambiente de até 40°C.
1 50 degC O drive é capaz de fornecer corrente continua continuamente com temperaturas ambiente de até 50°C.

Se o valor for definido como 1, a corrente de saida do drive sera 10% menor que a corrente nominal a 40 °C.

Altitude de instalacao
acima do nivel do mar

Fator de reducao da corrente de saida em temperatura ambiente de:

20°C

25°C 30°C

35°C 40°C 45°C 50°C

0...1000 m

1

0,95 0,90

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
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4.10566Drive overload modeENUMHeavy duty12ERWZFVS

Configuracao da sobrecarga de corrente que pode ser fornecida pelo drive, dependendo da aplicagao.
10pera pesada
20peracao leve

Defina Heavy duty quando uma grande sobrecarga é solicitada:

» (controle do motor assincrono) o drive pode fornecer 180% da corrente nominal por 0,5 segundos e 150% por
1 minuto a cada 5 minutos.

*  (controle do motor sincrono) o drive pode fornecer 200% da corrente nominal por 3 segundos e 160% por 1
minuto a cada 5 minutos,

Selecione Operagao leve para permitir que o drive fornega uma corrente de 110% da corrente nominal por 1
minuto a cada 5 minutos.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4.11568Switching freq modeENUMCostant01ERWZSFVS

Configuragao do modo de operagéo da frequéncia de chaveamento.

O ajuste de fabrica da frequéncia de chaveamento é de 4 kHz para motores entre 2,2 kW e 37 kW (o ajuste de
fabrica da frequéncia de chaveamento para drives menores € de 8 kHz); este valor pode resultar em aumento de
ruido. Definir uma frequéncia de chaveamento mais alta aumentara as perdas do drive e, portanto, aumentara a
temperatura do dissipador de calor, mas também reduzira o ruido. Para combinar as vantagens de ambas as con-
figuragdes, com o drive ADV, a temperatura do dissipador de calor pode ser controlada reduzindo a frequéncia de
chaveamento se ela aumentar.

0Costante
1Variavel

Se definido para Constante, a frequéncia de chaveamento é fixa e definida com o pardmetro Switching freq mode
de acordo com o tamanho do drive. Se a frequéncia de chaveamento selecionada for maior que o valor padréo, a
corrente de saida do drive é reduzida.

Se definido para Variavel, a frequéncia de chaveamento é definida para 8 kHz (para tamanhos entre 2,2 kW e 37
kW — valores inferiores sao definidos para drives mais potentes), e os valores de temperatura do dissipador de
calor e frequéncia de saida do drive também s&o controlados. Se a temperatura do dissipador de calor exceder

um determinado limite (que depende do tamanho do drive) ou a frequéncia de saida cair para menos de 5 Hz, a
frequéncia de chaveamento é automaticamente reduzida para 4 kHz (novamente considerando tamanhos entre 2,2
kW e 37 kW), para evitar qualquer redugéo do valor da corrente de saida. (Quando a frequéncia de saida excede 7
Hz, a frequéncia de chaveamento é trazida de volta para 8 kHz). A frequéncia de chaveamento é reduzida em uma
Unica etapa.

Com esta configuragao, o valor da frequéncia de chaveamento selecionado no parametro Switching fre-
quency é ineficaz.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

4.12 454 Chopper ON V FLOAT CALCF CALCF CALCF ERWZSFVS
Corresponde ao limite de ativacdo do resistor de frenagem. E possivel aumentar esse valor logo abaixo do nivel do
limite de Sobretensao (ADV200 -4: 820 Vcc, ADV200 -6: 1192 Vcc).
A faixa do parametro é definida através da configuragéo de IPA 560 Mains voltage

YEIZELSe Mains voltage for definida no valor maximo possivel, o limite de ativacéo do resistor de frenagem s6 pode assumir o valor
méximo e nao pode ser alterado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
4.13570PasswordUINT320099999ERWFVS

Vocé pode inserir uma senha para proteger os parametros de ateragcdes nédo autorizadas: a senha pode consistir
em uma combinagédo de no maximo 5 algarismos que podem ser selecionados pelo usuario. Todos os parametros
séo bloqueados, exceto este e Salve parameters.

Ap6s digitar a senha, pressione a tecla E uma vez para inseri-la na memoria e novamente para habilita-la (= Ena-
bled é exibido para indicar que a senha esta habilitada).

Para que a senha permaneca valida mesmo apoés desligar e religar o aparelho, salve-a usando comando Salve
parameters.
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Quando a senha esta habilitada, qualquer tentativa de modificagdo de um parametro é bloqueada e a mensagem
Password enabled ¢é exibida.

Para desabilitar a senha, entre no parametro Password (572) no menu DRIVE CONFIG.
Verifique se a senha esta habilitada (Enabled), pressione E e digite a senha.
Pressione E novamente. Uma mensagem é exibida informando que a senha nao esta mais habilitada (Disabled).

Para garantir que a senha continue desativada mesmo apos desligar e religar o equipamento, salve esta configu-
ragdo usando o comando Save parameters.

Quando uma senha incorreta é inserida, a mensagem Password wrong é exibida

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
4.14572Application keyUINT32004294967295ERWFVS

Este parametro pode ser usado para inserir a chave para habilitar o aplicativoMDPIc.

Pode ser necessario inserir uma chave para habilitar definitivamente algumas aplicagdes. Por favor, entre em con-
tato com a NOS G para detalhes sobre quais aplicagdes exigem a chave.

Se estiver executando uma aplicagao que prevé uma verificagdo de chave e a chave esta incorreta, a habilitagao é
forcada por 200 horas (tempo de drive habilitado).

Nesta fase, € exibida uma mensagem informando que o periodo de tempo de habilitagao forgcada esta prestes a
expirar.

Na primeira inicializacdo apos as 200 horas é gerado um alarme e a aplicagdo néo inicia.

Por favor entre em contato com a WEG para o valor numérico da chave.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
4.15574Startup displayINT16-1-120000ERWFVS

Isso & usado para definir o par@metro que sera exibido automaticamente ao ligar o drive. Ao inserir o valor -1 (pa-
dréo),

-1a fungéao é desativada e o menu principal € exibido ao ligar.

0Exibe os paradmetros do menu “DISP” (monitoramento das variaveis de saida do drive: tensao, corrente, frequén-
cia, velocidade etc.). Este menu também pode ser exibido pressionando a tecla DISP na HMI.

1 Exibe os pardmetros do menu RECIPE.
xQualquer PAR existente (IPA).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
4.16576Display backlightBIT001ERWFVS

Habilitacdo da luz de fundo no visor do drive.
Se definido para 0 a luz de fundo do visor se apagara quando o drive ja estiver ligada ha trés minutos.
Se definido para 1 a luz de fundo permanecera acesa enquanto o drive estiver ligado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
4.17578Language selectENUMEnglish09RWZFVS

Configuragao do idioma de programagéao do drive.

OInglés

1ltaliano

2Francés

3Aleméo

4Espanhol

5 Polonés

6 Romeno

7 Russo

8 Turco

9Portugués
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T e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e et e e e e e e e e nnenmnn
INotal 0 comando Load default (par. 580) ndo modifica este pardmetro.

4.18580Load defaultBIT0O01RWZFVS

Transfere as configuragdes padrao de fabrica para a memoéria do drive (coluna “Def” na tabela de parametros).

4.195908ave par to keypadBIT001RWFVS

Transfere os parametros atualmente armazenados no drive e os salva na memoéria da HMI (consulte o manual de
Inicializagdo Réapida do ADV200, capitulo 6.8).

4.20592Load par from keypadBIT0O0TRWZFVS

Transfere os parametros da memaéria da HMI para o drive (Ver manual de Inicializagdo Rapida do ADV200, capitulo
6.9).

4.21594Keypad memory selectUINT16115ERWFVS

Selegao da area da memaria da HMI para a qual transferir e salvar os par@metros armazenados no drive.

4.226100Load synch controlBITO0O1ERWF_S

Este comando é enviado para mudar para o modo de controle de motor sincrono. Uma mensagem solicitando que
vocé confirme o comando é exibida na HMI, pois o drive deve ser reiniciado para habilitar o novo modo.
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5 — REFERENCIAS

Os drives ADV sao fornecidos com um circuito de regulagem de velocidade que pode ser adaptado para atender as
diversas aplicagdes. Na verséo padrao, o regulador tem comportamento Pl e os pardmetros do regulador s&o os mes-
mos para todo o campo de regulagem.

Diferentes fontes podem ser usadas para as referéncias de velocidade e torque, dependendo de como o parametro
554 Control mode select é definido.

H
556 - Control mode select '
H
H

E Ramp vl Ramp ref limits Reference skip
620% - Ramp ref 1 mon
600 - Dig ramp ref 1 0 rpm
I 0 L e B 1 628* - Ramp setpaint
[ Remote ¥ Start L
AnInpistd | O o OO ’ 0 rpm
— - * _ 1 Ramps I
] .
610 - Ramp ref 1 src T Local Fast Stop / .
IArlaIug input 1 mon 'I
602 - Dig ramp ref 2 632 - Reference skip band
0 rpm j—— 622* - Ramp ref 2 mon 634 - Ramp ref top lim —| 0 rpm
|| 0 rpm I 1500 rpm 630 - Reference skip set
RN 636 - Ramp ref bottom lim 0 rpm
612 - Ramp ref 2 src T _|T rpm 626% - Ramp ref out mon
IDig ramp ref 2 vl J—— —l"'l 0 rpm
Frc Il
604 - Dig ramp ref 3 R
0 — = -
rem ’ i IW_RB""" ref 3 mon 616 - Ramp ref invert src T
N |0 Fpm FR reverse mon - I
— =l

614 - Ramp ref 3 src

IMpol output mon 'l —T

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.1600Dig ramp ref 1FFINT1616/320CALCICALCIRWFVS

Configuracao da referéncia de rampa digital. A velocidade que o drive deve atingir apds completar a fase de acel-
eracao é definida com a referéncia de rampa. As variagdes na referéncia de rampa séo feitas com os tempos de
rampa selecionados. O tamanho da referéncia da rampa determina o valor da velocidade do motor. O sinal deter-
mina o sentido de rotagdo. O parametro Ramp reference também se refere a uma velocidade minima, se definida.
Quando as fungbes "Motor potentiometer" ou "Multispeed” sdo selecionadas, as respectva referéncias sdo
usadas. Esta referéncia s6 pode ser utilizada no modo Remoto.

A referéncia geral da rampa € o resultado da soma dos valores com o sinal de Ramp ref 1 e Ramp ref 2.

Exemplo 1: Ramp ref 1 =+ 500 rpm Ramp ref 2 = + 300 rpm
Ref Ramp = 500 rpm + 300 rpm = 800 rpm

Exemplo 2:Ramp ref 1 = + 400 rpm Ramp ref 2 = - 600 rpm
Ramp ref = 400 rpm - 600 rpm = - 200 rpm

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.2602Dig ramp ref 2FFINT1616/320CALCICALCIERWFVS

Configuracao da referéncia de rampa digital. A velocidade que o drive deve atingir apds completar a fase de acel-
eracao é definida com a referéncia de rampa. As variagdes na referéncia de rampa séo feitas com os tempos de
rampa selecionados. O tamanho da referéncia da rampa determina o valor da velocidade do motor. O sinal deter-
mina o sentido de rotagdo. O parametro Ramp reference também se refere a uma velocidade minima, se definida.
Quando as fungbes "Motor potentiometer" ou "Multispeed” sdo selecionadas, as respectva referéncias sdo
usadas.

No modo Remoto, a referéncia geral da rampa é o resultado da soma dos valores com o sinal de Ramp ref 1 e
Ramp ref 2.

Exemplo 1: Ramp ref 1 = + 500 rpm Ramp ref 2 = + 300 rpm
Ramp ref = 500 rpm + 300 rpm = 800 rpm
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Exemplo 2: Ramp ref 1 = + 400 rpom Ramp ref 2 = - 600 rpm
Ramp ref = 400 rpm — 600 rpm = - 200 rpm

No modo Local, a referéncia geral da rampa € o resultado da soma dos valores com o sinal de Ramp ref 3 e
Ramp refe 2.

Exemplo 1: Ramp ref 3 = + 500 rpm Ramp ref 2 = + 300 rpm
Ramp ref = 500 rpm + 300 rpm = 800 rpm

Exemplo 2: Ramp ref 3 = + 400 rpm Ramp ref 2 = - 600 rpm
Ramp ref = 400 rpm - 600 rpm = - 200 rpm

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.2602Dig ramp ref 2FFINT1616/320CALCICALCIERWFVS

Configuragao da referéncia de rampa digital. A velocidade que o drive deve atingir apds completar a fase de acel-
eragao é definida com a referéncia de rampa. As variagdes na referéncia de rampa sao feitas com os tempos de
rampa selecionados. O tamanho da referéncia da rampa determina o valor da velocidade do motor. O sinal deter-
mina o sentido de rotagédo. O parametro Ramp reference também se refere a uma velocidade minima, se definida.
Quando as funcgdes "Motor potentiometer” ou "Multispeed” sdo selecionadas, as respectva referéncias séo
usadas. Esta referéncia s6 pode ser utilizada no modo Local.

A referéncia geral da rampa € o resultado da soma dos valores com o sinal de Ramp ref 3 e Ramp ref 2 sinal.

Exemplo 1: Ramp ref 3 = + 500 rpm Ramp ref 2 = + 300 rpm
Ramp ref = 500 rpm + 300 rpm = 800 rpm

Exemplo 2: Ramp ref 3 = + 400 rpom Ramp ref 2 = - 600 rpm
Ramp ref = 400 rpm - 600 rpm = - 200 rpm

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.4610Ramp ref 1 srcLINK16/321500016384RWFVS

5.5612Ramp ref 2 srcLINK16/32602016384ERWFVS
5.6614Ramp ref 3 srcLINK16/32894016384ERWFVS

Selecgao da origem (fonte) dos sinais de referéncia na entrada do bloco de fungdes de rampa que define a veloci-
dade do drive principal. Os valores de referéncia de rampa podem ser selecionados na lista “L_MLTREF”.

Ao atribuir a referéncia via terminais, podem ser usados sinais com +10V, 0 ...10 V, 0... 20 mAe 4 ... 20 mA.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.7616Ramp ref invert srcLINK161050016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal que inverte a saida da referéncia de rampa do bloco “Ramp ref”. O sinal que
pode ser utilizado para esta fungédo pode ser selecionado lista “L_DIGSEL2".

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.8620Ramp ref 1 monFFINT16000RFVS

5.9622Ramp ref 2 monFFINT16000ERFVS
5.10624Ramp ref 3 monFFINT16000ERFVS

O valor da respectva referéncia de rampa na saida do respectivo bloco de fungéo € exibido.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.11634Ramp ref top limFFINT3200CALCIERWZFVS

Define o valor maximo da saida do bloco de referéncia de rampa, independente do sinal presente. A referéncia de
rampa segue o sinal de referéncia do valor definido no parametro PAR 636 Ramp ref bottom lim até o valor defi-
nido com este parametro, apds o qual a velocidade do motor permanece constante. O limite é valido para ambos
os sentidos de rotagéo.
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5.12636Ramp ref bottom limFFINT3200CALCIERWZFVS

Define o valor minimo da saida do bloco de referéncia de rampa, independente do sinal presente. A saida do bloco
da rampa permanece no valor definido com este parametro até que o sinal analégico ultrapasse este limite: o valor
da saida da rampa comega a seguir a referéncia até o valor definido no parametro PAR 634 Ramp ref top lim. O
limite & valido para ambos os sentidos de rotagao.

Ramp
output
A

100 %
Par 636

-100 % Par 634
-10V Analog
> input

0 100% "

Par 634 10V

Par 636

-100 %

5.13630Reference skip setrpmINT1600CALCIERWFVS

Configuragao do limite de velocidade proibida na qual o drive n&o pode operar.

5.14632Reference skip bandrpmINT1600CALCIERWFVS

Configuragao da faixa proibida.

Reference out
A

Par. 630

»

>
Reference in

Exemplo:

A) Aumento da referéncia em valores inferiores a Par. 630

Par. 630 = 300 rpm (limite de velocidade proibida)

Par. 632 = 10 rpm (assim, faixa proibida: 290rpm.310rpm)
Referéncia de velocidade definida = 295 rpomHz
Velocidade de saida = 290 rpm

Referéncia de velocidade definida = 305 rpm

Velocidade de saida = 290 rpm
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B) Diminuig&o na referéncia por valores acima do Par. 630

Par.630 = 300 rpm (limite de velocidade proibida)
Par.632 = 10 rpm (assim, faixa de tolerancia: 290 rpm...310 rpm)

Referéncia de velocidade definida = 305 rpm
Frequéncia de saida = 310 rpm
Referéncia de velocidade definida = 295 rpm
Frequéncia de saida = 310 rpm

O usuario pode assim definir qualquer valor de referéncia, mas se o valor definido estiver dentro da faixa proibida,
o drive automaticamente mantém a velocidade fora dos limites definidos pela faixa de tolerancia.

Durante as fases de rampa, a velocidade proibida é passada liviemente e ndo ha pontos de descontinuidade na
geragao da frequéncia de saida.

=008 - Speed ratic div
3000 - Dig speed ratio

I 100 — 2010% - Speed ratio mon

—

556 - Control mode select —

IH’EITID jv 2002 - Speead ratio src
IDig speed ratio ;I
Start

T a64* - Speed setpoin
Ramps I— o L 1] rpm
‘ InertiaComp |
— —
540 - Dig speed ref 1 Jog Eﬁ?O-Speed ref top lim
0 rpm a660* - Speed ref 1 mon EI 1500 rem
[i] rpm 1672 - Speed ref bottom lim
i| -1500  rpm
. a
550 - Speed ref 1 src 642 - Dig speed ref 2
Dig speed ref 1 0 Fpm — - 662* - Speed ref 2 mon —rc
II 0 rpm — = -
L o—rf” |
652 - Speed ref 2 src 4T 654 - Speed ref invert sch
| Dig speed ref 2 =l [ Nuil I

A referéncia de velocidade fornece a velocidade desejada ao drive, que segue diretamente o padrao de referéncia.
Isso s6 acontece quando o torque disponivel é suficiente. Neste caso o drive funciona no seu limite de corrente, até
atingir a velocidade ajustada. O valor de referéncia de velocidade determina o valor da velocidade do motor. O sinal
determina o sentido de rotagao.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.15640Dig speed ref 1FFINT1616/320CALCICALCIERWFVS
5.16642Dig speed ref 2FFINT1616/320CALCICALCIERWFVS

Configuragao das referéncias de velocidade digital. A referéncia de velocidade global é o resultado da soma dos
valores com os respectivos sinais, de Dig speed ref 1 e Dig speed ref 2. As referéncias digitais de velocidade
estdo ligadas a saida do circuito de rampa.

A referéncia de velocidade global é o resultado da soma dos valores, com sinal, de Speed ref 1 e Speed ref 2.

Exemplo 1: Speed ref 1 = + 500 rpm Speed ref 2 = + 300 rpm
Speed ref = 500 rpm + 300 rpm = 800 rpm

Exemplo 2: Speed ref 1 = + 400 rpm Speed ref 2 = - 600 rpm
Speed ref = 400 rpm — 600 rpm = - 200 rpm

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.17650Speed ref 1 srcLINK16/32640016384ERWFVS

5.18652Speed ref 2 srcLINK16/32642016384ERWFVS
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Selegao da origem (fonte) dos sinais de referéncia de velocidade do drive. Os valores que podem ser usados como
referéncias de velocidade podem ser selecionados na lista “L_MLTREF”.

Ao atribuir a referéncia via terminais, podem ser usados sinais com £10V, 0...10 V, 0... 20 mA e 4 ... 20 mA.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAceMod
5.19654Speed ref invert srcLINK166000016384ERWZFVS

Selegéo da origem (fonte) do sinal que inverte a saida da referéncia de velocidade do regulador. O terminal que pode
ser utilizado para esta fungdo pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2".

MenuPARDescriptionUMTypefB BIT DefMinMaxAccMod
5.20660Speed ref 1 monFFINT16000ERFVS

5.21662Speed ref 2 monFFINT16000ERFVS

O valor da respectva referéncia de velocidade é exibido.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.22670Speed ref top limFFINT32CALCIOCALCIERWZFVS
Definicao do limite superior de referéncia de velocidade. Se a referéncia de velocidade exceder os limites, a ve-

locidade do motor permanece no valor limite definido em qualquer caso. Os limites de velocidade ndo podem ser
superiores a 200% do valor definido no parametro Full scale speed (menu REFENCES par. 680).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.23672Speed ref bottom limFFINT32CALCICALCIOERWZFVS
Configuracao do limite inferior de referéncia de velocidade. Se a referéncia de velocidade exceder os limites, a

velocidade do motor permanece no valor limite definido em qualquer caso. Os limites de velocidade ndo podem ser
superiores a 200% do valor definido no parametro Full scale speed (menu REFERENCES par. 680).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.24666Speed ref filtermsUINT16 001000ERWFVS

Configuracao do filtro para o valor de referéncia de velocidade. Se Speed ref filter IPA 666 for definido como 0, o
filtro é desativado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod
5.25680Full scale speedrpmINT16CALCI5032000RWZFVS
Configuragao do valor de referéncia para todos os dados percentuais de velocidade (referéncias, adaptaveis de ve-
locidade...) correspondente a 100% da velocidade real. Este parametro sé pode ser alterado com o drive bloquea-

do (Enable drive = Disabled). A configuracdo recomendada para o valor deste parametro é a velocidade nominal do
motor. Se alterado, o procedimento de autoajuste deve ser repetido.

Full scale speed nao define a velocidade maxima possivel. Em qualquer caso, o valor maximo
percentual de velocidade é + 200% do valor de Full scale speed.

MenuPARDescriptionUMTypefB BITDefMinMaxAceMod
5.26222Theta ref srcLINK16/32220016384ERWF_S
Selegao da origem (fonte) da referéncia de fluxo. Requer o uso da opgao EXP-FL-XCAN-ADV e é necessario para
gerenciar motores assincronos multienrolamentos.
Informacgdes técnicas adicionais estdo disponiveis no manual de Inicializagao rapida.
O valor pode ser selecionado na lista “L_MLTREF”.

MenuPARDescriptionUMTypefB BITDefMinMaxAceMod
5.27226Flux ref src LINK16/32224016384ERWF_S
Selegao da origem (fonte) do &ngulo elétrico do motor. Requer o uso da opgao EXP-FL-XCAN-ADV e € necessario
para gerenciar motores assincronos multienrolamentos.
Informacgdes técnicas adicionais estédo disponiveis no manual de Inicializag&o rapida.
O valor pode ser selecionado na lista “L_MLTREF”.
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6 — RAMPAS

700 - Acceleration time 0 704 - Acceleration time 1 708 - Acceleration time 2 712 - Acceleration time 3
I 10,00 s I 10,00 s I 10,00 = I 10,00 s
702 - Deceleration time 0 706 - Deceleration time 1 710 - Deceleration time 2 714 - Deceleration time 3
:I 10,00 s ! :I 10,00 s ! :I 10,00 s ! :I 10,00 s
i o a o
1 720 - Accel jerk time 0 11724 - Accel jerk time 1 | 1728 - Accel jerk time 2 1 1742 - Accel jerk time 2
i o a o
'I 1.00 s H 'I 1.00 s H 'I 1.00 s H 'I 1.00 s
732 - Decel jerk time 0 726 - Decel jerk time 1 740 - Decel jerk time 2 744 - Decel jerk time 2
I 1.00 s I 1.00 s I 1.00 s I 1.00 s
720 - Ramp type
= I A I
Acc _/_\_ [+ Linear - 760* - Ramp out mon
0—w— > e I—
O—0- | 0 rpm
722 - Multi ramp sel 0 src ctrl -
- SpeedRef |
| Null =l Dec £—o
—— H 1
° 1 726% - Multi ramp sel mon H J——
— o 1
T e : -
0 A I hhhbbbbbl /_
* - ; o0—»l
724 - Multi ramp sel 1 src 628% - Ramp setpoint 752-R ¢
—a—o— - Ramp out zero src
Null ;|41 [0 m T =
RampRef | I u =
—»=
R -
—-r—:/‘— |
0— 754 - Ramp freeze src ?
730 - Ramp in zero src 1 |Vde ctd ramp freeze - |

A rampa (integrador de referéncia) determina os tempos de aceleracéo e desaceleragéo do drive. Os tempos podem
ser definidos de forma independente.

Os tempos de rampa do comando Fast stop sao definidos em Acceleration time 3 e Deceleration time 3. O coman-
do pode ser ativado a partir da régua de bornes.

A rampa pode ser linear ou em forma de S, conforme a preferéncia.

As referéncias podem ser definidas de diferentes maneiras:
- com as referéncias Ramp ref 1 e/ou Ramp ref 2

- com a fungao Multi speed

- com a fungao Motor potentiometer

- com a fungao Jog

O gerador de rampa pode ser usado no modo “individual”. Quando desabilitado (Ramp tipe = Off), os comandos
“Enable drive, Start/Stp e "Fast stop” ndo afetam o gerador de rampa. Nesta condi¢do, o gerador de rampa pode ser
usado separadamente.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
6.1700Tempo de aceleragao 0sFLOAT10.000.011000.00RWFVS

6.2702Tempo de desaceleragao 0sFLOAT10.000.011000.00RWFVS
6.3704Acceleration time 1sFLOAT10.000.011000.00ERWFVS
6.4706Deceleration time 1sFLOAT10.000.011000.00ERWFVS
6.5708Acceleration time 2sFLOAT10.000.011000.00ERWFVS
6.6710Deceleration time 2sFLOAT10.000.011000.00ERWFVS
6.7712Acceleration time 3sFLOAT10.000.011000.00ERWFVS
6.8714Deceleration time 3sFLOAT10.000.011000.00ERWFVS

Os tempos das rampas de aceleracao e desaceleragao sao utilizados para evitar mudancas bruscas na frequéncia
de saida do drive, que podem causar choques mecanicos, corrente excessiva no motor e valores excessivos de
tensdo no link DC. Os tempos de aceleragéo (6.1, 6.3, 6.5, 6.7) sdo expressos como o tempo necessario para levar
a frequéncia de zero ao valor maximo definido no paradmetro Full scale speed (5.22). Por outro lado, os tempos

de desaceleracao (6.2, 6.4, 6.6, 6.8) sao expressos como o tempo necessario para trazer a frequéncia do valor
maximo definido no pardmetro Full scale speed (5.22) para zero. Cada uma das 4 sele¢des de rampa disponiveis
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pode ser selecionada usando uma ou duas entradas digitais programadas como Multi ramp sel.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
6.9720Ramp typeENUMLinear03ERWZFVS

Este parametro define a forma da rampa (linear/forma S). S6 pode ser modificado com o drive desabilitado.

OLinear
1Forma de S
2Bypass
30ff

>
»
»
»

Frequency

v
—_

PRI 4L>| T ACC TIME DEC TIME

0 = Linear 1=Formade S

Quando sao definidas rampas lineares (Linear) a velocidade do motor varia de forma diretamente
proporcional a frequéncia.

Quando sao definidas rampas em forma de S (S-Shape), é possivel evitar variagdes mecanicas bruscas no sis-
tema no inicio e no final da fase de aceleragao e desaceleragéo.

O tempo de rampa, ou seja, o tempo necessario para acelerar de zero até o valor maximo de frequéncia
definido, € dado pela soma do tempo de rampa linear e os Jerks associados (ver par. 6.13 — 6.20).

O Bypass exclui o circuito de rampa e a referéncia é trazida diretamente para a entrada do regulador de veloci-
dade.

Com Off, a referéncia de rampa € ajustada para zero.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
6.10722Multi ramp sel 0 srcLINK6000016384ERWZFVS

6.11724Multi ramp sel 1 srcLINK6000016384ERWZFVS

1 ou 2 entradas digitais podem ser usadas para selecionar um dos 4 conjuntos de rampas disponiveis.

A origem (fonte) do comando para habilitar a fungéo de selegao de rampa pode ser selecionada na lista “L_DIG-
SEL2".

A tabela a seguir descreve o procedimento de sele¢cdo de rampa:

Tempo de rampa habilitada Multi ramp sel 0 Multi ramp sel 1
Tempo de aceleragéo 0 0 0
Tempo de desaceleragéo 0
Tempo de aceleragéo 1 1 0
Tempo de desaceleracéo 1
Tempo de aceleracéo 2 0 1

Tempo de desaceleragéo 2

Tempo de aceleragao 3
Tempo de desaceleragao 3

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
6.12726Multi ramp sel monUINT16003ERFVS
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E exibido o conjunto de rampas de aceleragdo/desaceleragdo selecionadas nas entradas digitais.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

6.13730Accel jerk time 0sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS
6.14732Decel jerk time 0sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS
6.15734Accel jerk time 1sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS
6.16736Decel jerk time 1sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS
6.17738Accel jerk time 2sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS
6.18740Decel jerk time 2sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS
6.19742Accel jerk time 3sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS
6.20744Decel jerk time 3sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS

Jerks séo variacdes de aceleragéo no tempo. Sao utilizados quando ha necessidade de amortecer o inicio e o fim
da rampa. O valor de Jerk é somado, independentemente da variagéo da velocidade, ao tempo de rampa linear.

A'/
ACC TIME

DEC TIME

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
6.21750Ramp in zero srcLINK166000016384ERWFVS

v
—

Selecgao da origem (fonte) do sinal que bloqueia a entrada da rampa e move a referéncia para zero. Se a entrada
de rampa estiver habilitada, o parametroRamp ref corresponde a referéncia definida. Se a entrada da rampa
estiver bloqueada, o drive desacelera com o tempo de desaceleragao definido até atingir a velocidade zero. O
terminal a ser associado a esta fungéo pode ser selecionado no lista “L_DIGSEL2".

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

6.22752Ramp out zero srcLINK166000016384ERWFVS

Selecéo da origem (fonte) do sinal que leva a rampa a 0 (Ramp ref 1/Ramp ref 2 = 0). Quando a saida da rampa
€ definida como zero usando Ramp out zero, o drive freia com o torque maximo disponivel; neste caso a rampa &
desabilitada. O terminal a ser associado a esta fungéo pode ser selecionado no lista “L_DIGSEL2".

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
6.23754Ramp freeze srcLINK163480016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal que congela temporariamente o valor da saida da rampa, independente de
qualquer alteragao na referéncia de entrada. O terminal a ser associado a esta fungéo pode ser selecionado no

lista “L_DIGSEL2".

ADV200 - Descricao das Fungoes e Lista de Parametros 33



A
Ramp freeze
Ramp Output : >
(Motor speed)
7 — MULTI REFERENCIA
—_—0
Multi ref selector
—-——:/c
o—=
840 - Multi ref sel 0 src * 800 - Multi reference 0
Null =] [0 rpm _.._\
— o °
—_—n — I
0_..__3/“ 832 - Multi ref 0 src I'
842 - Multi ref sel 1 src 4 IMU'“ reference 0 ;I
Null =]
802 - Multi reference 1
—o I_u rpm —.——n\“
_"’_:/‘ — e LR ¥
0—=— R

844 - Multi ref sel 2 src 4 834 - Multi ref 1 src d
Mull ;l Multi reference 1 _I

bl 804 - Multi reference 2
—l-—l:/c
0—»—
846 - Multi ref sel 2 src

Null =]

4

|

rpm

806 - Multi reference 3

|

rpm

808 - Multi reference 4

.

Fpm

810 - Multi reference 5

|

rpm

812 - Multi reference 6

|

rpm

814 - Multi reference 7
852* - Multi ref out mon

—l-l 0 rpm

.

rpm

816 - Multi reference 8

.
;

rpm
818 - Multi reference 9

rpm

.
}

820 - Multi reference 10

Fpm

.

822 - Multi reference 11
— o
rpm

|

824 - Multi reference 12
—_—la

.

rpm

826 - Multi reference 13
—lo

|

rpm

828 - Multi reference 14
— o

|

rpm

830 - Multi reference 15
—_—l

.

rpm

34apv200 - Descricéao das Funcdes e Lista de Parametros



Com a funcgéo “Multispeed” (Multi references) é possivel recuperar até dezesseis referéncias de velocidade salvas
internamente usando um sinal digital ou por meio de entradas digitais na régua de bornes.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
7.1800Multi reference OFFINT1616/320CALCICALCIRWFVS

71.2802Multi reference 1FFINT1616/320CALCICALCIRWFVS
7.3804Multi reference 2FFINT160CALCICALCIRWFVS
7.4806Multi reference 3FFINT160CALCICALCIRWFVS
7.5808Multi reference 4FFINT160CALCICALCIRWFVS
7.6810Multi reference 5SFFINT160CALCICALCIRWFVS
1.7812Multi reference 6FFINT160CALCICALCIRWFVS
7.8814Multi reference 7FFINT160CALCICALCIRWFVS
7.9816Multi reference 8FFINT160CALCICALCIERWFVS
7.10818Multi reference 9FFINT160CALCICALCIERWFVS
7.11820Multi reference 10FFINT160CALCICALCIERWFVS
7.12822Multi reference 11FFINT160CALCICALCIERWFVS
7.13824Multi reference 12FFINT160CALCICALCIERWFVS
7.14826Multi reference 13FFINT160CALCICALCIERWFVS
7.15828Multi reference 14FFINT160CALCICALCIERWFVS
7.16830Multi reference 15FFINT160CALCICALCIERWFVS

E possivel selecionar até 16 frequéncias de operacdo, que podem ser configuradas nestes parametros.

As frequéncias sao selecionadas usando o cédigo binario das entradas digitais programadas usando os paramet-
ros Multi ref sel 0 src, Multi ref sel 1 src, Multi ref sel 2 src e Multi ref sel 3 src.

As referéncias podem ser configuradas via HMI, linha serial, entradas digitais e Fieldbus.

Um sinal pode ser dado as referéncias, para que quando elas forem definidas também seja o sentido de rotagao
desejado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
7.17832Multi ref 0 srcLINK16/32800016384RWFVS

7.18834Multi ref 1 srcLINK16/32802016384RWFVS

Selecao da origem (fonte) dos sinais de referéncia de velocidade do drive. Os valores de referéncia de velocidade
podem ser selecionados na lista “L_MLTREF”.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
7.19840Multi ref sel 0 srcLINK166000016384RWFVS

7.20842Multi ref sel 1 srcLINK166000016384RWFVS
1.21844Multi ref sel 2 srcLINK166000016384RWFVS
1.22846Multi ref sel 3 srcLINK166000016384ERWFVS

Selecgéo da origem (fonte) dos sinais usados para selecionar uma das velocidades predefinidas. Esses parametros
s6 podem ser usados juntos em combinagdes. Os terminais que podem ser utilizados para esta fungédo podem ser
selecionados na lista “L_DIGSEL2".

A tabela a seguir descreve a selegéo da fungdo Multispeed:

Ref de velocidade ativa Multi ref sel 0 src Multi ref sel 1 src Multi ref sel 2 src Multi ref sel 3 src
Multi reference 0 0 0 0 0
Multi reference 1 1 0 0 0
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Ref de velocidade ativa Multi ref sel 0 src

Multi ref sel 1 src

Multi ref sel 2 src

Multi ref sel 3 src

Multi reference 2

Multi reference 3

Multi reference 4

Multi reference 5

Multi reference 6

Multi reference 7

o|jlo|lo|lo|jlo|o

Multi reference 9

Multi reference 10

Multi reference 11

Multi reference 12

Multi reference 13

Multi reference 14

0
1
0
1
0
1
Multi reference 8 0
1
0
1
0
1
0
1

Multi reference 15

A figura a seguir descreve a selegao de um controle para 8 Multispeeds.

Speed
A

Selected by:
Multi refQ src (par. 832)
Multi ref1 src (par. 834)

Multi ref 3

Multi ref2
Multi ref1

Multi refQ

Multi ref4
Multi ref5

jref6
Multi ref 7

Multi ref sel Osrc

|
|

Multi ref sel1 src

Multi ref sel 2src

Start _|

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
7.23850Multi ref sel monUINT160015RFVS

A multispeed que foi selecionada usando os comandos digitais ou pelas entradas digitais selecionadas na régua de

bornes.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
7.24852Multi ref out monFFINT1616/32000RFVS

A referéncia de velocidade selecionada na saida do bloco Multispeed é exibida.
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8 — POTENCIOMETRO DO MOTOR
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A funcédo Motor potentiometer permite alterar a referéncia de velocidade do drive pressionando os botdes aos quais
estdo associados os comandos UP e DOWN.

Os comandos UP e DOWN podem ser enviados a partir da HMI, por entradas digitais, linha serial ou fieldbus.

Para enviar os comandos UP e DOWN da HMI, entre no modo de modificagdo do parametro MPot setpoint e pres-
sione as teclas UP e DOWN.

Os comandos UP e DOWN aumentam ou diminuem a velocidade do motor enquanto estiverem presentes. A presenca
simultadnea de ambos os comandos ndo produzira nenhuma alteragéo (ver tabela de tempos).

A velocidade muda de acordo com os tempos de rampa definidos e dentro dos limites inferior e superior definidos.
Pode-se configurar o valor da saida da fungéo Motor potentiometer na energizagao do drive.

O comando Preset pode ser usado para forgar um valor predefinido para a entrada e saida da fungao Motor potenti-
ometer.

O comando Invert pode ser usado para forgar uma inversao do sinal de referéncia da fungao Motor potentiometer.
Na condicao padrao, a referéncia de velocidade produzida pela fungdo Motor potentiometer é conectada na entrada

a funcdo Ramp. Para controle direto da velocidade do motor, os parametros Acceleration time e Deceleration time no
menu RAMP devem ser definidos = 0.

(Nota A funcao Motor potentiometer produz uma referéncia de velocidade. Portanto, um comando RUN sempre deve ser enviado
para iniciar a rotagao do motor.

Mpot output mon
Mpot top lim B -
Mpot bottom lim B EEY AR ol ..
Up R
Dpwn . Ll
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8.1870Mpot setpointFFINT1616/320CALCICALCIRFVS

E exibido o valor de referéncia de velocidade da fungdo Motor potentiometer. O ajuste padrédo é “rpm”. Pode ser
modificado através da fungao DIMENSION FACT.

Entre neste parametro para enviar os comandos UP e DOWN a partir da HMI.

8.2872Mpot accelerationsFLOAT5.00.011000.00RWFVS
8.3874Mpot decelerationsFLOAT5.00.011000.00RWFVS

Configuragao dos tempos de rampa de aceleragdo/desaceleragéo (em segundos) usados com a fungéo Motor
potentiometer.

8.4876Mpot top limFFINT16CALCICALCICALCIERWFVS

Configuragéo do limite superior para a saida de referéncia de velocidade do potencidbmetro do motor.

8.5878Mpot hottom limitFFINT160CALCICALCIERWFVS

Configuracgéo do limite inferior para a saida de referéncia de velocidade do potenciémetro do motor.

8.6880Mpot init cfgENUMZero03ERWFVS

Use este parametro para configurar o valor de saida do potencidmetro do motor na partida do drive.

oUltimo desligamento
1 Zero

2Limite Inferior
3Limite Superior

Quando definido para Ultimo desligamento, a saida do potencidmetro do motor comega a partir da Gltima frequén-
cia que foi definida antes de o drive ser desligado.
Quando definido para Zero a saida do potencidmetro do motor comeca a partir de um valor de 0.

Quando definido para Limite inferior a saida do potenciémetro do motor comega a partir do valor do limite inferior
definido no pardmetro Mpot bottom limit.

Quando definido para Limite superior a saida do potencidbmetro do motor parte do valor do limite superior definido
no parametroMpot top limit.

8.7882Mpot preset cfgENUMNone011ERWFVS
Este pardmetro pode ser utilizado para configurar o pré-ajuste da fungdo Motor potentiometer, ou seja, configurar o
valor no qual a entrada e a saida do potenciémetro do motor é definido quando o comando Preset & habilitado.
O comando Preset tem prioridade sobre o comando Up e o comando Down.

0O modo Mpot (PAR 892) = [1] Ramp&Follow tem prioridade sobre o comando Preset, ou seja, agdes programa-
das com Mpot preset cfg (PAR 882) ndo sdo executadas.

Os comandos Up e Down s&o habilitados novamente quando o comando Preset é desabilitado.

0 Nenhum

1Input =0

2Input = low lim
3lnput & ref =0
4Input & ref = low lim
50utput =0
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60utput = low lim
70utput & ref =0
80utput & ref = low lim
9lnput = upp lim
10Input & ref = upp lim
11Freeze input

Quando definido para None, nenhuma configuragéo é executada.

Input = 0 define a entrada = 0, ou seja, uma configuragao de referéncia temporaria € realizada e o valor de referén-
cia anterior € mantido. A saida da fungdo Motor potentiometer varia com os tempos de rampa definidos. O valor de
referéncia anterior é restaurado quando o comando Preset é removido.

Input = low lim define Inp = low lim, ou seja, uma configuragéo de referéncia temporaria é realizada e o valor de
referéncia anterior € mantido. A saida da fungcado Motor potentiometer varia com os tempos de rampa definidos. O
valor de referéncia anterior é restaurado quando o comando Preset é removido.

Input & ref = 0 define Inp = 0 e Ref = 0, ou seja, uma configuragéo de referéncia definitiva é realizada. A saida da
fungédo Motor potentiometer varia com os tempos de rampa definidos.

Input & ref = low lim define Inp = low lim e Ref = low lim, ou seja, uma configuragédo de referéncia definitiva é
executada. A saida da fungao Motor potentiometer varia com os tempos de rampa definidos.

Output = 0 define Out = 0, ou seja, uma configuragéo de saida temporaria para a fungdo Motor potentiometer é ex-
ecutada. O valor de referéncia anterior € mantido. Se o comando Preset estiver habilitado, a saida da fungao Motor
potentiometer continua sendo = 0; se o comando Preset nao estiver habilitado, a saida da fungédo Motor potentiom-
eter varia com os tempos de rampa ajustados.

Output = low lim define Out = low lim, ou seja, uma configuragdo temporaria para a saida da fungao Motor poten-
tiometer é executada. O valor de referéncia anterior € mantido. Se o comando Preset estiver habilitado, a saida
da fungao Motor potentiometer continua sendo = low lim; se o comando Preset n&o estiver habilitado, a saida da
fungdo Motor potentiometer varia com os tempos de rampa ajustados.

Output & ref = 0 define Out = 0, ou seja, € realizada uma configuracao definitiva para a saida da fungédo Motor
potentiometer.

Output & ref = low lim define Out = low lim, ou seja, uma configuracéo definitiva para a saida da fungdo Motor
potentiometer é executada.

Input = upp lim define Inp = upp lim, ou seja, uma configuragéo temporaria para a referéncia é executada e o valor
de referéncia anterior € mantido. A saida da fungao Motor potentiometer varia com os tempos de rampa definidos.
O valor de referéncia anterior é restaurado quando o comando Preset é removido.

Input & ref = upp lim define Inp = upp lim e Ref = upp lim, ou seja, uma configuracao de referéncia definitiva é
executada. A saida da fungao Motor potentiometer varia com os tempos de rampa definidos.

Quando Freeze input estiver definido, os comandos Up e Down ficam temporariamente desativados.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
8.8884Npot up srcLINK166000016384RWFVS

Selecao da origem (fonte) do sinal que aumenta a referéncia de velocidade do potencidmetro do motor com a
rampa ajustada. O terminal a ser associado a esta fungdo pode ser selecionado no lista “L_DIGSEL2".

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
8.9886Mpot down srcLINK166000016384RWFVS

Selecgao da origem (fonte) do sinal que diminui a referéncia de velocidade do potencidbmetro do motor com a rampa
ajustada. O terminal a ser associado a esta fungao pode ser selecionado no lista “L_DIGSEL2".

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
8.10888Mpot invert srcLINK166000016384ERWFVS

Selecao da origem (fonte) do sinal que inverte a referéncia de velocidade do potenciémetro do motor. O terminal a
ser associado a esta fungao pode ser selecionado no lista “L_DIGSEL2".
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
8.11890Mpot preset srcLINK166000016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal para pré-ajustar a fungédo do potencidbmetro do motor. O sinal a ser associado a
esta funcao pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2”.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
8.12892Mpot modeENUMPFine&Last val03ERWFVS

Definicao da configuracao de duas opgdes possiveis da fungdo Motor potentiometer. Existem dois modos de oper-
acao para cada uma das duas opgdes.

ORamp&Last val
1Ramp&Follow
2Fine&Last val
3Fine&Follow

Opgéo 1: Comportamento da fungado Motor potentiometer com o comando Stop ou FastStop presente com o
parametro PAR 556 Control mode = Ramp.

Os dois modos de operacao sao: Last val ou Follow.

Com a configuragao de Control mode diferente de Ramp, esta opgao nao é totalmente aplicavel e sempre se com-
porta no modo Last val.

No modo Last val com o comando Stop ou FastStop presente, a referéncia de velocidade da fungdo Motor potenti-
ometer ndo é alterada.

A velocidade do motor se move para 0 de acordo com o0 modo de controle selecionado (Control mode = Ramp ou
Control mode = Speed). Quando o comando Run é enviado, a velocidade do motor se move para a referéncia de
velocidade definida pela fungdo Motor potentiometer de acordo com o modo de controle selecionado.

Mpot output mon | | Mode:Last val |

Up. - o . L Lol :
Down - L o . ;
S.la:rt'r' — —

No modoFollow com o comando Stop ou FastStop presente, o comando Down é simulado, ou seja, a saida da
fungé@o Motor potentiometer se move para 0 com o tempo de rampa definido.

Se o comando Run for enviado quando a velocidade 0 é atingida, ele € mantido até que seja enviado o comando
Up. Se o comando Run for enviado antes do motor atingir a velocidade 0, a velocidade naquele momento € tomada
como a nova referéncia.

Mpot output mon | | Mode:Follow
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Opcao 2: Comportamento da rampa

Os dois modos de operagao sao: Ramp ou Fine

No modo Ramp, cada vez que os comandos Up ou Down sao habilitados, a saida da fungao Motor potentiometer
aumenta ou diminui com a rampa definida. Quando o comando Up ou Down é removido, o ultimo valor atingido é
mantido.

Mpot output mon | | Mode:Ramp |
Up;
Down ! ! Lol .

No modo Fine, cada vez que os comandos Up ou Down sao habilitados, a saida da fungdo Motor potentiometer
aumenta ou diminui em 1 rpm.

Se o comando persistir por menos de 1 segundo, nenhuma outra alteracéo sera feita na saida.

Se o comando persistir por mais de 1 segundo, a saida aumenta ou diminui com a rampa definida. A variagédo com
a rampa definida é realizada gradativamente (1 segundo). Quando o comando Up ou Down é removido, o ultimo
valor atingido € mantido.

Mpot output mon | - [ Mode:Fine

1rpm< I

1rpm < | ! .

Up:

Down |

nr—

oy sy
V V
1s 1s

Comportamento da fungao Motor potentiometer
Modo Mpot Comportamento da rampa com o comando Stop ou FastStop presente com o
parametro Control mode = Ramp.

0 Ramp Last val
1 Ramp Follow
2 Fine Last val
3 Fine Follow
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
8.13894Mpot output monrpmINT1616/32000ERFVS

O valor da saida da fungao Motor potentiometer é exibido.
Dois exemplos de aplicagédo da fungdo Motor potentiometer sdo mostrados abaixo.

Controle de velocidade manual com comando enviado de mesa de comando externa.

Command console

Speed
ADV O O
UP DOWN
Mpot up
Mpot down

As teclas Up e Down sao usadas para ajustar a velocidade de um motor.

Para o ajuste fino do valor de referéncia de velocidade, as configuragdes recomendadas sdo Modo Mpot =
Fine&Last ou Fine&Last Val. Cada vez que sdo pressionadas por 1 segundo, a velocidade aumenta em 1 rpm.

Para um efeito imediato na velocidade do motor, os parametros Acceleration time e Deceleration time devem ser
ajustados para tempos curtos.

Controle automatico de velocidade para controle rudimentar do dancarino.

24V
Top ]

o\
v

Bottom
ADV ey ADV
1 24V 2
Mpot down
1ov Mpot up
|, Ramp ref

ov

As chaves fim de curso nas extremidades das faixas de deslocamento do dangarino sao conectadas aos comandos
Up e Down na fungé@o Motor potentiometer. Se o dangarino pressionar a chave de fim de curso inferior, isso signifi-
ca que o motor 2 esta muito lento e o comando Up deve ser enviado. Se o dangarino pressionar a chave de fim de
curso superior, isso significa que o motor 2 esta funcionando muito rapido e o comando Down deve ser enviado.

Conecte a referéncia de linha a Ramp ref 1 src em ambos os drives; conecte a saida da fungdo Motor potentiom-
eter a Speed ref 1 src no drive 2.

Para alterar a velocidade do motor imediatamente, as configuragdes recomendadas sdo Modo Mpot =
Ramp&Follow ou Ramp&Last Val.
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9 — FUNGAO JOG
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Null =l

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
9.1910Jog setpoint rpmINT160CALCICALCIRWFVS

A referéncia para a operacao do modo Jog. Esta referéncia também pode ser configurada através de uma entrada
analdgica. A referéncia de Jog esta habilitada quando o sinal utilizado para o comando Jog + ou Jog — esta habili-
tado, o comando Run nao esta presente e a frequéncia de saida do drive é zero.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
9.2912Jog accelerationsFLOAT5.00.011000.00RWFVS

9.3914Jog decelerationsFLOAT5.00.011000.00RWFVS

Configuracao do tempo de rampa de aceleracao/desaceleracéo (em segundos) usado durante a operacao de Jog.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
9.4916Jog cmd + srcLINK166000016384RWFVS

Selecao da origem (fonte) do sinal de habilitagéo da fungéo Jog +. Quando este comando esta habilitado, gera
uma referéncia do modo Jog com um sinal correspondente ao valor inserido para o pardmetro Jog setpoint value.
O sinal a ser associado a esta fungao pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2".

INEYEY 0 comando Run tem prioridade sobre o comando Jog +.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
9.5918Jog cmd - srcLINK166000016384RWFVS

Selecéo da origem (fonte) do sinal de habilitagdo da fungdoJog -. Quando este comando esta habilitado, o sinal de
referéncia do Modo Jog ¢ invertido em relagdo ao valor inserido no parametro Jog setpoint value. O sinal a ser
associado a esta fungdo pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2”.

Nota! 0 comando Run tem prioridade sobre o comando Jog -.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
9.6920Jog output monrpmINT1616/32000ERFVS

A referéncia de velocidade usada pelo comando Jog é exibida.

ADV200 - Descricao das Fungoes e Lista de Parametros4-3



10 - FUNGCAO MONITOR

940 - Speed 0 thr
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Speed/Reference is zero

Speed/Reference is zero delay

922 - Referance 0 delay
400 ms

942 - Speed 0 dalay
400 ms

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.1930Reference 0 thrrpmINT16300CALCIRWFVS

Configuragao do limite para reconhecimento de referéncia de velocidade = 0. O valor é valido para ambos os senti-
dos de rotagao.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.2932Reference 0 delaymsUINT16400010000RWFVS

Configuracao do retardo em milissegundos apos o qual o sinal de referéncia = 0 alcangada é habilitado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.3940Speed 0 thrrpmINT16300CALCIRWFVS

Configuracao do limite para reconhecer o valor da velocidade = 0. O valor € valido para ambos os sentidos de
rotacao.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.4942Speed 0 delaymsUINT16400010000RWFVS
Configuragao do retardo em milissegundos apos o qual o sinal de velocidade = 0 alcangada é habilitado.

Quando o motor atinge uma velocidade abaixo do limite de velocidade zero, ele para e o LEDgggy acende.
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10.5950Speed threshold 1rpmINT320CALCICALCIRWFVS

Configuracao do limite de velocidade 1 (superior). Quando o limite € excedido, o sinal de Limite de velocidade &
desativado, com um retardo que pode ser definido em Speed threshold dly.

10.6952Speed threshold 2rpmINT320CALCICALCIRWFVS

Configuracéo do limite de velocidade 2 (inferior). Quando o limite é excedido, o sinal de Limite de velocidade é
desativado, com um retardo que pode ser definido em Speed threshold dly.

10.7954Speed threshold dlymsUINT160050000RWFVS

Configuragao do retardo apds o qual a transigao de 0 221 ¢ ativado. A transi¢cdo de 0 21 ocorre quando a veloci-
dade esta dentro dos limites definidos. A transig¢do do sinal de limite de velocidade de 1 = 0 é sempre ime-
diata.

Se a velocidade do motor estiver entre o Limite de velocidade 1 e o Limite de velocidade 2, o sinal de Limite de
velocidade esta ativo. Se o Limite de velocidade 1 < Limite de velocidade 2, o sinal de Limite de velocidade
nao é significativo.

10.8960Set speed ref srcLINK16/32628016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal utilizado como referéncia de velocidade e sobre o qual é feito o controle da
velocidade atingida (para controle com rampa, utilize Ramp setpoint; para controle sem rampa, utilize Speed set-
point). O sinal que pode ser utilizado como referéncia de velocidade pode ser selecionado na lista “L_CMP”.
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.9962Set speed errorrpmINT161000CALCIRWFVS

Definigao da largura da faixa da tolerancia dentro da qual, mesmo que a velocidade nao seja igual a referéncia, os
dois valores sao considerados coincidentes e o sinal de Velocidade ajustada ¢ ativado.

-—-

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.10964Set speed delaymsUINT160050000RWFVS
Configuracao de um retardo em ms antes do sinal (Velocidade ajustada programada em uma saida digital), se a

velocidade estiver dentro de uma faixa de tolerancia definida pelo parametro Set speed error, apds o qual a tran-
sicdo de 0 =1 é ativada.

A transigao do sinal Velocidade Ajustada de 0 =1 é sempre imediata.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.11968Dig set speed refrpmUINT1616/320CALCICALCIRWFVS

Configuragao do limite usado como referéncia de velocidade: este parametro é usado para definir um limite fixo
independentemente da referéncia de velocidade.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.12970Speed threshold 3 rpmINT3200CALCIERWFVS

Configuragao do limite de velocidade 3. Quando este limite + a faixa de tolerancia definida no parametro 972
Speed thr histeresis séo excedidos, o parametro 976 Speed thr 3 mon é ativado. O sinal € desativado quando a
velocidade do motor cai abaixo do limite - a faixa de tolerancia. Se o valor limite for inferior ao valor definido em 972
Speed thr hysteresis, o resultado produzido é sempre 0. O valor definido neste parametro é ativo em ambos os
sentidos de rotagéo.
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.13972Speed thr hysteresisrpmUINT1600CALCIRWFVS

Ajuste da faixa de tolerancia ao em torno do limite de velocidade 3. A faixa de tolerancia € a mesma para ambos os
sentidos de rotagdo do motor.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.14974Speed thr 3 src LINK16/32262016384ERWFVS

Permite selecionar a fonte do bloco de fungéo “Speed threshold 3” para comparar Speed threshold 3 (IPA 970)
com a velocidade real ou estimada do motor ou referéncia de velocidade.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.15980Current thresholdpercUINT161000200RWFVS

Configuracao do limite de corrente. Um valor de 100% corresponde ao valor da corrente continua em operagéo
pesada do drive, exibido no parametro 488 Drive cont current, quando o parametro 566 Drive overload mode
esta configurado para Heavy duty, e nenhuma redugéo da corrente continua do drive foi ativada devido a qualquer
modificagdo da tensao de rede, frequéncia de chaveamento e temperatura ambiente.

O valor da corrente continua do drive para operagéo pesada a ser usado € o ajuste de fabrica lido no PAR 488
Drive cont current.

Quando este limite + a faixa de tolerancia definida no parametro 982Current thr hyster sdo excedidos, o parametro
986 Current thr mon ¢é ativado. O sinal é desativado quando a velocidade do motor cai abaixo do limite - a faixa
de tolerancia. Se o valor do limite for inferior ao valor definido em 982 Current thr hyster, o resultado produzido é
sempre 0. O valor definido neste parametro é ativo em ambos os sentidos de rotagéo.
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
10.16982Current thr hysterpercUINT1600100RWFVS

Configuracéo da faixa de tolerancia em torno do limite de corrente. Um valor de 100% corresponde ao valor da cor-
rente continua em operacéo pesada do drive, exibido no pardmetro 488 Drive cont current, quando o parametro
566 Drive overload mode esta configurado para Heavy duty, e nenhuma redugéo da corrente continua do drive
foi ativada devido a qualquer modificagdo da tensao de rede, frequéncia de chaveamento e temperatura ambiente.

O valor da corrente continua do drive para operagao pesada a ser usado € o ajuste de fabrica lido no PAR 488
Drive cont current.

A faixa de tolerancia € a mesma para ambos os sentidos de rotagdo do motor.
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11 — COMANDOS

Terminal wired permissive 1000- G d " . i 1004 - Enable/disable mode E
- ommands remote sel Elm E
— v ITerrnlnaI ~ 1 H
Fre | 17 1 1006 - Speed 0 disable dly H
> > '
| o Terminals Remote E
1016 - Terminal Start src ’ 008 - Stop key mode E
FR =start mon [v] Digital T = [ E
> T -
> > E:ll)24*-EnahIe cmd mon E
. Y =0
1018 - Digital Enable src 0
Null ﬂg Commands 1026* - Start cmd mon
—=re o—o— Management 0
—=r 1002-C de local =cl - 1 1030* - Local/remote mon H
- ommands local sel 1 1
e 1 H
1020 - Digital Start src |KEVD3d v ‘l 1028% - Factst ,
N II ¥ - as op cm mon
Y J — Terminals o Local 0
1034* - Drv interlock mon
From keypad . . Keypad :’T H
! - 21054*—53Fe start mon i
1012 - Dig local/remote E 0 E
|Rennol.eﬂ R bemmmseeseesse e ——— 4
o——
1014 - Local/ N —=r Lll}ll}- Commands safe start __Y o
- Local/remote src —=—0 -
IO o
Dig localfremote ﬂ—f L —-——:/—— 1022 - FastStop src
1—— Null ﬂ
1022 - Drv interlock src T 1026 - FastStop mode
One [v] Not Latched| v
E possivel trabalhar no modo Local ou Remoto.
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Ramp ref 3 Ramp ref 1

Ao alternar entre os modos Remoto e Local, a origem dos comandos Enable e Start é trocada e no bloco Ramp ref
bloco, a troca ocorre entre Ramp ref 1 e Ramp ref 3.

No modo Remoto, o parametro “Commands remote sel”’ é usado para configurar a fonte dos comandos Enable and
Start que podem ser Terminal (entrada digital padréo, entrada digital de expansao) ou Digital (Modbus, Fieldbus,
Perfil DS402, Perfil profidrive).

No modo Local, o pardmetro “Commands local sel”’ ¢ usado para configurar a origem dos comandos Enable e Start,
que podem ser Terminal (entrada digital padrao, entrada digital de expansao) ou HMI (tecla Start, tecla Stop).

No modo Remote = Digital, os parametros Digital Enable src e Digital Start src devem ser usados para configurar
a fonte.

Normalmente as fontes sao os parametros PAD. Modbus ou Fieldbus devem, portanto, gravar o valor desejado nos
parametros PAD. Alternativamente, o valor de 6000 pode ser escrito diretamente no Fonte de habilitagao digital e

48a0v200 Descricéao das Funcdes e Lista de Parametros



fonte de inicio digital pardmetros para uma fonte de Nulo (0) ou o valor de 6002 para uma fonte de Um (1).

Outra alternativa é configurar as fontes de Digital Enable src e Digital Start src nos parametros BitX decomp mon,
para que Modbus ou Fieldbus possa entdo gravar o valor desejado no parametro Dig word decomp.

Atroca Local ©®Remoto é realizada com o valor da variavel configurado como Loc/Remote src, ou seja, pode ser
uma entrada digital padréo, entrada digital de expansao, Modbus, Fieldbus, Dig Local/Remoto.

Na condigao padréo, a variavel associada é Dig Local/Remote, que é gravada pela tecla LOC da HMI: a troca é as-
sim realizada pressionando a tecla LOC.

Por razées de seguranga, a troca Local © Remoto sé é realizada com Terminal Enable = 0.

Exemplo 1

Com a maquina em modo de operagao automatica, o drive funciona no modo Remoto -> Digital -> Fieldbus.
Com a maquina em modo de operagdao manual, o drive funciona no modo Local -> Terminal -> Entrada digital padrao.

Se mudar de operagédo da maquina automatica para manual, o drive deve alternar entre os modos Remoto e Local. O
comando de troca deve ser enviado via entrada digital padrao ou fieldbus.

Exemplo 2

Com a maquina controlada pelo console A, o drive opera em modo Local -> Terminal -> Entrada digital padréao.
Com a maquina controlada pelo console B, o drive opera em modo Remoto ->Digital -> Entrada digital de expanséao.

Ao alternar o console de controle, o drive deve alternar entre os modos Remoto e Local. O comando de troca deve
ser enviado via Entrada digital padréo ou Entrada digital de expanséo.

Esta configuracao é permitida porque as variaveis do Terminal estdo disponiveis nas listas de selegdo de comandos
digitais.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
11.11000Commands remote selENUMTerminals01RWZFVS

Este parametro define a fonte dos sinais de comando quando o drive é usado no modo Remoto.

O comando Enable s6 pode ser configurado via hardware, conectando uma tensao positiva (+24VDC) ao terminal
7.

0Terminais
1Digital

Quando o parémetro é definido como Terminais, a fonte do comando Enable cmd mon ¢é o terminal Enable (7), e
a origem do comando Start cmd mon ¢ configurada usando o parametro Terminal Start src parametro.

Quando o parametro é definido como Digital, a origem do comando Enable cmd mon é configurada usando o
paréametro Digital Enable src, e a origem do comandoStart cmd mo é configurada usando o parametro Digital
Start src.

Se Digital for definido para gerar o comando Enable cmd mon, bem como a variavel associada a Digital Enable
src, o comando Enable hardware também deve ser enviado ao terminal Enable.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
11.21002Commands local selENUMKeypad02ERWZFVS

Este parametro define a fonte dos sinais de comando quando o drive é usado no modo Local.

0Terminais
2HMI

Quando o parametro é definido como Terminais, a fonte do comando Enable cmd mon é o terminal Enable (7), e
a origem do comando Start cmd mon é configurada usando o parametro Terminal Start src parametro.
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Quando o parémetro é definido como HMI a origem dos comandos Enable cmd mon e Start cmd mon ¢ a tecla
Start. Quando a HMI estiver definida para gerar o comando Enable cmd mon, assim como a tecla Start, o coman-
do Enable hardware também deve ser enviado para os terminal Enable (7).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
11.31004Enable/disable modeENUMStop/FS&Spd=003ERWZFVS

Este parametro € usado para definir a geragéo de Enable cmd mon, ou seja, para configurar o tipo de controle
utilizado para habilitar e desabilitar o drive.

00ff
1Stop/FS&Spd = 0
2Stop&Spd =0
3FS&Spd =0

Se definido para 0 Off:

No modo Terminal, o drive é habilitado e desabilitado através do terminal Enable.

No modo Digital, o drive é habilitado e desabilitado quando o sinal no terminal Enable e o comando Digital Enable
estdo presentes simultaneamente.

No modo HMI, o drive é habilitado se o hardware estiver habilitado no terminal Enable e a tecla Start for pressio-
nada.

No modo HMI, ele é desabilitado se o hardware nao estiver habilitado no terminal Enable ou se a tecla Stop for
pressionada duas vezes.

Se definido para 1 Stop/FS&Spd = 0:

No modo Terminal, o drive € habilitada quando o hardware é habilitado no terminal Enable, no terminal programa-
do como Terminal Start e o terminal FastStop ndo deve estar habilitado.

No modo Terminal, o drive é desabilitado instantaneamente se nao houver sinal no terminal Enable, ou quando a
velocidade = 0 for atingida se Start command for desabilitado ou o terminal programado como FastStop estiver
habilitado.

No modo Digital, o drive é habilitado quando o hardware é habilitado no terminal Enable. No modo Digital, o drive
é desabilitado instantaneamente se ndo houver sinal no terminal Enable, ou quando a velocidade = 0 for atingida
se 0 comando Digital Start esta desabilitado ou o terminal programado como FastStop esta habilitado.

No modo HMI, o drive é habilitado se o hardware estiver habilitado no terminal Enable e a tecla Start for pressio-
nada, com o comando desabilitado no terminal FastStop.

No modo HMI, o drive é desabilitado instantaneamente se o sinal ndo estiver presente no terminal Enable ou a
tecla Stop for pressionada duas vezes.

Se definido para 2 Stop&Spd = 0:

No modo Terminal, o drive é habilitado se o hardware estiver habilitado no terminal Enable e o sinal é habilitado
no terminal programado como Terminal Start.

No modo Terminal, o drive é desabilitado instantaneamente se n&o houver sinal no terminal Enable, ou se, ao
atingir a velocidade=0, o comandop Terminal Start esta desabilitado.

No modo Digital, o drive é habilitado quando o hardware é habilitado no terminal Enable e os sinais Digital Enable
e Digital Start estdo presentes.

No modo Digital, o drive é desabilitado instantaneamente se o sinal n&o estiver presente no terminal Enable ou
o comando Digital Enable ndo esta presente, ou ao atingir a velocidade = 0, se o comando Digital Start estiver
definido como 0.

No modo HMI, o drive é habilitado se o hardware estiver habilitado no terminal Enable e a tecla Start for pressio-
nada.

No modo HMI, o drive é desabilitado instantaneamente se o sinal ndo estiver presente no terminal Enable ou a
teclaStop for pressionada duas vezes, ou quando a velocidade = 0 ¢ atingida se a tecla Stop for pressionada.
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Se definido para 3 FS&Spd = 0:

No modo Terminal, o drive é habilitado quando o hardware ¢ habilitado no terminal Enable e o terminal FastStop
nao esta habilitado.

No modo Terminal, o drive é desabilitado instantaneamente se nao houver sinal no terminal Enable, ou quando
velocidade=0 for atingida se o terminal programado como FastStop estiver habilitado.

No modo Digital, o drive € habilitado se o hardware estiver habilitado no terminal Enable e o sinal Habilitar Digital
estiver presente, com o comando no terminal FastStop desabilitado.

No modoDigital, o drive é desabilitado instantaneamente se ndo houver sinal no terminal Enable ou nenhum
comando Digital Enable, ou quando a velocidade = 0 for atingida se o comando Digital Start for definido como 0.
No modo HMI, o drive é habilitado se o hardware estiver habilitado no terminal Enable e o a tecla Start for pressio-
nada, com o comando FastStop desabilitado.

No modo HMI, o drive é desabilitado instantaneamente se ndo houver sinal no terminal Enable ou a tecla Stop for
pressionada duas vezes, ou se, ao atingir a velocidade=0, o terminal programado como FastStop estiver habili-
tado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
11.41006Speed 0 disable dlymsUINT161000010000ERWFVS

Configuragao de um retardo em milissegundos entre atingir a velocidade zero e desabilitar o drive quando o modo
Habilitar/Desabilitar € definido com um valor diferente de Off.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
11.51008Stop key modeENUMInactive01ERWFVS

Configuragao do funcionamento da tecla Stop na HMI. Em Local com comando da HMI, esta configuragcéo € inefi-
caz.

Ativa no modo de controle remoto (PAR 1012=1) tanto usando o comando “Terminais” ou comandos “Digitais”
quanto, no modo de controle local (PAR 1012=0) usando o comando “Terminais”.

Olnativo
1EmgStop&Alarm

Se o comando estiver definido como Inativo, pressionar a tecla Stop na HMI nao tem efeito.

Se o comando estiver definido como EmgStop&Alarme, quando a tecla Stop € pressionada, o motor para no
modo FastStop e o alrme Emg stop é gerado. Quando o motor atinge velocidade=0, o drive é desabilitado auto-
maticamente e aguarda o comando Fault reset. O comando Fault reset deve ser enviado duas vezes para fazer o
reset do drive.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
11.61010Commands safe startBIT101ERWFVS

Este pardmetro é usado para definir se o comando de partida segura é desabilitado ou habilitado na energizagéo
do drive.

00ff
10n

Se definido para Off, o comando de partida segura é desabilitado. Se o drive for ligado com o hardware habilitado
no terminal Enable, o motor pode comecar a girar.

Quando definido comjo On, o comando de partida segura é ativado. Se o drive for ligado com o hardware habilitado
no terminal Enable, o motor n&o ira girar. Para configurar o drive para aceitar comandos subsequentes, abra o
contato de habilitagdo de hardware no terminal Enable e feche-o novamente.

Se o drive for reiniciado (e o comando Enable estiver presente), é exibida a mensagem [23] Safe start active.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
11.71012Dig local/remoteENUM16Remote01ERWFVS

Configuragdo do modo de operagao Local ou Remoto.
OLocal
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1Remote

A gravacao deste pardmetro s6 tem efeito se estiver associado a Local/Remote src e se executado sem o hard-
ware habilitado no terminal Enable. Pressione LOC para modificar o valor deste parametro 0<->1.

Para desabilitar a tecla LOC, defina Local/Remote src para um valor diferente de Dig local/remote.

11.81014Local/remote srcLINK161012016384ERWFVS
Selecao da origem (fonte) do sinal que alterna entre Remoto e Local. A troca sé pode ser realizada se o hardware
ndo estiver habilitado no terminal Enable.
O sinal a ser associado a esta fungdo pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL3".
OLocal
1Remote

No modo Remoto, o parametro “Commands remote sel”’ € usado para configurar a fonte dos comandos Enable e
Start, que podem ser Terminal (entrada digital padrao, entrada digital de expansao) ou Digital (Modbus, Fieldbus,
Profile DS402, Profile profidrive).

No modo Local, o pardmetro “Commands local sel” € usado para configurar a origem dos comandos Enable
e Start, que podem ser Terminal (entrada digital padrao, entrada digital de expans&o) ou HMI (tecla Start, tecla
Stop).

11.91016Terminal Start srcLINK161048016384ERWFVS

Selecao da origem (fonte) do sinal Terminal Start. A troca sé pode ser realizada se o hardware nao estiver habili-
tado no terminal Enable.

O sinal a ser associado a esta fungédo pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL3".

Na condic¢do padrdo, a origem do sinal Terminal Start € a saida Start saida do bloco ForwardReverseControl
(FRC).

11.101018Digital Enable srcLINK166000016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal que define a habilitagdo do drive quando os comandos sao enviados via linha
serial ou fieldbus. O comando a ser associado a esta funcao pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2".

11.111020Digital Start srcLINK166000016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte ) do sinal Digital Start. O sinal a ser associado a esta fungao pode ser selecionado na
lista “L_DIGSEL2".

11.121022FastStop srcLINK166000016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) para o sinal de parada rapida (FastStop). O terminal a ser associado a esta fungao
pode ser selecionado no lista “L_DIGSEL2". Durante a execug¢do do comando FastStop, as rampas utilizadas sao
Tempo de aceleragao 3 e Tempo de desaceleragao 3.

O modo FastStop (PAR 1036) pode ser usado para definir os modos de operagao especificos para reinicio au-
tomatico do motor.

11.131024Enable cmd monBIT16001RFVS

O status do comando Enable é exibido.
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11.141026Start cmd monBIT16001RFVS

O status do comando Start é exibido.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

11.151028FastStop cmd monBIT16001RFVS

Este parametro é usado para exibir o valor do estado do comando FastStop.

OFastStop néo ativo

1FastStop ativo

Se o parametro “FastStop mode” for definido como 0 = “N&o Travado”, o valor do monitor de comando FastStop
muda para 1 quando a entrada FastStop é ativada e permanece alto (1) até que as entradas Enable ou FastStop
sejam desativadas (estado 0).
Se o parametro “FastStop mode” for definido como 1 = “Travado”, o valor do monitor de comando FastStop muda
para 1 quando a entrada FastStop é ativada e permanece alto (1) até que as entradas Enable, Start, FastStop
sejam desativadas (estado 0).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

11.161054Safe start monBIT16001ERFVS

Exibi¢do do estado da fungéo “check safe start”:

0 Desabilitar
1 Habilitar

A fungao é habilitada com PAR 1010 Commands safe start.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

11.171040FR modeENUMNormal02ERWZFVS

Configuragao do modo de operagao do bloco Forward Reverse Control (FRC).

ONormal

1Dois fiosControle a dois fios
2Trés fiosControle a trés fios

O uso padréo do bloco FRC é mostrado abaixo.
O comando Start esta vinculado ao terminal Start e o comando Reverse esta vinculado a Ramp ref invert.

Os diagramas de fungéo dos 3 modos sdo mostrados abaixo.

1042 - FR forward src
|Digita| input 1mon - |

—
DigInpStd I—l-
—

Rewverse

1 P e S s s EsssssE s s sEsS s .. L]
1040 - FR mode H ' '
Im ' 1 1052* - FR cmd mon H
Crma = ' II— 1
] 1 i ]
e LT L L LT T o
Forward start bemmemesesmsme—esmsmsssmss===== H
—c

DigInpStd I—r-—“ a - | |

R : i

i i

¥ i

1050% - FR reverse mon

0

1044 - FR reverse src

|Digita| input 2 mon ;l

Start

1048* - FR start mon

o

Motor speed

1046 - FR *stop src

| Null -]

Sy—" ——

-

<
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Quando o controle 0 - Normal é definido, o motor s6 comecga a girar quando o comando FR Forward é enviado. Se
o comando FR Reverse esta presente, o motor gira na diregao inversa.

A saida FR start mon repete o status do comando FR Forward, enquanto a saida FR reverse mon repete o status

do comando FR Reverse.
bl
1040 - FR mode : [ooTTTTTTTTTT T 3
: ' 1052* - FR cmd mon I
ITvm wire vl ! : i
1 o
o

Forward start

—l0
DigInpStd I—lv—“
R

1042 - FR forward src

|Dig'rta| input 1 mon ;l

——c
DigInpStd I—l-—"
— el

1044 - FR reverse src

IDig'rtaI input 2 mon ;I

Revearse

Start

Motor speed

ool

1046 - FR *stop src

| Null -l

-

1050% - FR reverse mon

|

]

1048* - FR start mon

| o

>

)

\
#

C

Quando definido para controle 1 - Dois fios, o motor s6 gira se o comando FR Forward ou FR Reverse estiver
presente. A presenca simultanea dos comandos FR Forward e FR Reverse faz com que o motor pare.

A saida FR start mon ¢é habilitada se os comandos FR Forward e FR Reverse nao estiverem presentes simulta-

neamente.

A saida FR reverse mon repete o status do comando FR Reverse.

Forward start

— o
DigInpStd I—h—
—_—ln

1042 - FR forward src

IDig'rtaI input 1 mon ;l

——c
DigInpStd I—I-—
— el

1044 - FR reverse src

|Dig'rta| input 2 mon ;l e

1046 - FR *stop src

| Null =l

Reverse

Start

Stop

— O —

Motor speed

1050% - FR reverse mon

| o

|

1048* - FR start mon

| o

5

——

|

hagrenensenneases

\

Para o controle 2 - Trés fios, o comando FR *stop deve estar presente em uma entrada digital programada via

parametro FR *stop scr (ndo presente na condigéo padréo). Quando definido para controle Trés fios, o motor par-

te ao receber um impulso nao inferior a 50 ms no terminal FR Forward. Apos a partida do motor, o comando nao
€ mais necessario no terminal FR Forward. Para inverter o sentido de rotacao, habilite o comando FR Reverse: o
motor sera levado a velocidade zero com a rampa ajustada e reiniciara no sentido de rotagdo oposto. O motor gira
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na diregdo inversa enquanto o sinal FR Reverse estiver ativado. Se o sinal FR Reverse estiver desabilitado, o0 mo-
tor gira no sentido Forward (horario). Para parar o motor, abra o contato FR *stop.
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11.181042FR forward srcLINK161112016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) para o sinal FR forwardstart. Com este comando o motor comeca a girar (com o coman-
do Enable habilitado). O terminal a ser associado a esta fungao pode ser selecionado no lista “L_DIGSEL2”.

11.191044FR reverse srcLINK161114016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) para o sinal FR reverse. Com este comando, o motor inverte o sentido de rotagao (com o
comando Enable habilitado). O terminal a ser associado a esta fungdo pode ser selecionado no lista “L_DIGSEL2".

11.201046FR *stop srcLINK166000016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) para o sinal de FR stop. O terminal a ser associado a esta fungédo pode ser selecionado
no lista “L_DIGSEL2".

11.211048FR start monBIT16001ERFVS

O status da saida Start do bloco Forward Reverse Control (FRC) é exibido.

OParar
1Partir

11.221050FR reverse monBIT16001ERFVS

O status da saida Reverse do bloco Forward Reverse Control (FRC) é exibido.

ON3&o Inverter
1Inverter

11.231052FR cdm monUINT16000ERFVS

Os status dos comandos do bloco Forward Reverse Control (FRC) sdo exibidos.

FR *stop src FR reverse src FR forward src FR cdm mon
0 0 0 0
0 0 1 1
0 1 0 2
0 1 1 3
1 0 0 4
1 0 1 5
1 1 0 6
1 1 1 7

11.241032Drv Interlock srcLINK166002016384ERWFVS

Este parametro € usado para selecionar a origem (fonte) do sinal Drv Interlock.
O sinal a ser associado a esta fungéo pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2".

Olntertravamento do drive ativo (Drive desabilitado)

1Intertravamento do drive ndo ativo (o drive pode ser habilitada)

Se o comando Drive Interlock estiver ativo, o drive ndo pode ser habilitado (comando Drive Enable).

Se o comando Drive Interlock n&o estiver ativo, o drive pode ser habilitado aplicando o comando Drive enable.
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Em condi¢des padrao, o sinal “Drv Interlock src” esta conectado a “Um”. Nesta configuragao a fungéo Drive inter-
lock néo esta ativa e o drive s6 pode ser habilitado com o comando “Enable”.

Enable ) Enable cmd mon

Start

Drv interlock
l—1>¢ £ls
Drv interlock mon
_Q
>o )—-’F R

e

O sinal Drv Interlock, com a placa de seguranca “EXP-SFTy-ADV” (Série ADV200.....-Sl), é usado para desabilitar
o drive sob certas condi¢des e para evitar situagdes perigosas.

O drive |é o estado da placa de seguranga através da entrada Drv Interlock src.
A placa EXP-SFTy-ADV pode ser conectada ao drive conforme mostrado na figura abaixo.

ADV200
K
EXP-SFTy-ADV
7 C2 R1 R11 DIx 12 3 45
O O G O O —O0—C—C—0——
Safety Safety
Enable Enable Stat mon Enable Enable
Feedback
Contatto NO
+24V ® +24 V
oV — - ov
Rele K 1
124V —
ov

Se o comando “Drv Interlock” estiver ativo (estado baixo = 0), o drive é desabilitado imediatamente. Para habilitar
novamente o drive, coloque o comando “Drv Interlock” no estado alto (1) (Intertravamento do drive ndo ativo) e os
comandos “Enable” e “Start” no estado 0 (Disabled e Stop) e depois no estado alto (1).

O comando “Drv Interlock” deve ser enviado antes do comando “Enable”.

A placa EXP-SFTy-ADV fornece a saida digital Safety Enable Feedback conforme mostrado na tabela a seguir.

Safety Enable Safety Enable Feedback Descrigao

Aberto ov Funcéo de seguranca ativa
0 drive nao fornece corrente

24V+ 24V + Funcéo de seguranca néo ativa
0 drive pode fornecer corrente

Um relé (K1) pode ser usado para repetir o sinal de feedback da placa de seguranga. Um contato
normalmente aberto (NA) do relé pode ser conectado a uma entrada do drive definida como “Drv Interlock src”.
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Se a Placa de seguranca esta ativa (o drive ndo fornece corrente), a saida digital Safety Enable Feedback esta
definida como baixa (0), o relé ndo esta excitado e o contato NA esta aberto.

Quando o sinal “Drv interlock” recebe um comando baixo (0) (Intertravamento do drive ativo) o drive é desabilitado.
"Drv Interlock src” pode ser usado para saber o estado instanténeo da fungcéo Safety Enable Feedback.

O parametro "Drv interlock mon” pode ser usado para saber o estado da fungéo Safety Enable Feedback levando
em consideracao a logica de intertravamento com o comando Enable do drive.

Olntertravamento do drive ativo (a placa de seguranca esta ativa)
1Intertravamento do drive nao ativo (a placa de seguranga nao esta ativa)

Em "Drv interlock mon”, o estado de intertravamento do drive permanece ativo até que a placa de seguranca seja
desativada e os comandos “Enable” e “Start” sejam definidos como baixo (0).

O drive permanece desabilitado até que o comando “Drv Interlock” seja colocado no estado alto (1) (Intertravamen-
to do drive néo ativo) e os comandos “Enable” e “Start” no estado baixo (0) (Disabled e Stop) e entdo no estado
alto (1).

Se a placa de seguranga néao esta ativa (o drive pode fornecer corrente), a saida digital Safety Enable Feedback
¢é definida como alta (1), o relé é excitado e o contato NA é fechado.

O sinal “Drv interlock” recebe um sinal alto (1) (Intertravamento do drive n&o ativo); o drive pode ser habilitado apli-
cando o comando Enable do drive.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
11.251034Drv interlock monBIT16001ERFVS

Em "Drv interlock mon”, o estado de intertravamento do drive permanece ativo até que a placa de segurancga seja
desativada e os comandos “Enable” e “Start” sejam definidos como baixo (0).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
11.261036FastStop modeENUMNot Latched01ERWFVS

Este parametro é usado para selecionar o modo de operagao do comando FastStop.
ON&o Travado
1Travado

Se definido como 0 (ndo travado), o comando FastStop nao é armazenado. Portanto, se o comando FastStop for
removido, o drive reinicia automaticamente.

Se definido como 1 (travado), o comando FastStop é armazenado. Se o comando FastStop for removido, o drive
nao reiniciara automaticamente. Ele s pode reiniciar apds remover o comando FastStop e enviar um novo coman-
do Enable e Start.
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12 - ENTRADAS DIGITAIS

T e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e v e
INota: A numeragcao e a descricdo dos seguintes parametros podem mudar se um aplicativo MDPLc estiver ativo.

Terminal input standard Pmmmmmmmmmm e e oo -
H -
1110* - Digital input E mon . H E 1100* - Digital input mon E
200000
11322 - Dig inp 1 inversion
H
1 1150* - Digital input E dest H
o—0 H '
:I Mot used 1
H '
L - - 1
1134 - Dig inp 2 inversion 11152* - Digital input 1 dest '
o © EI FR forward src E
H '
o—o E 1154* - Digital input 2 dest E
:I FR reverse sc 1
H i
1126 - Dig inp 2 inversion E 1156* - Digital input 3 dest i
o—0 H H
:l Mot used !
H '
o—= 1 1158* - Digital input 4 dest H
H i
i Not used H
1128 - Dig inp 4 inversion H H
o0 11160% - Digital input 5 dest '
El Fault reset src E
o0—0 Lmmceememeseememes—e——e———— H
1140 - Dig inp 5 inversion
o—0
o—0
1240 - Dig inp 1X inversion Monitor

200" - Digital input X m

Terminal input expansion card O——0————————®1 1310% - Digital input 1X mon
[:{ ;o—o

1242 - Dig inp 2X inversion
———————

Destinations

1270* - Dig input 1X dest
Not used

1272* - Dig input 2X dest
214* - Digital input 3X mon Not used

1244 - Dig inp 3X inversion

1274* - Dig input 3X dest
Not used

1276% - Dig input 4X dest
Not used

1246 - Dig inp 4X inversion

ﬂr‘_ﬂ

1248 - Dig inp 5X inversion

ﬂo_o

1250 - Dig inp 6X inversion
00—

1278% - Dig input 5X dest
Not used

1280% - Dig input 6X dest

I Not used

1282* - Dig input 7X dest

I Net used

1284* - Dig input 8X dest
Net used

5570* - Dig input 9X dest

1252 - Dig inp 7X inversion Not used
oo 1222% - Digital input 7X man Q
5572* - Dig input10X dest
o—0 Not used

5574* - Dig input11X dest

1254 - Dig inp 8X inversion Not used
i
5576* - Dig inputi2X dest
° Not used

5540 - Dig inp 9X inversion 378" - Dig input13X dest

o, [ Not used
5580 - Dig input14X dest
I Not used

5542 - Dig inp10X inversion
— !

5582 - Dig input15X dest
Not used

o—a 5584* - Dig input16X dest

Not used

5544 - Dig inp11X inversion
0—0—"

5546 - Dig inp12X inversion
——

516+ - Digital input12X mon

pnain

5548 - Dig inp13X inversion |
—— !

v
1

5550 - Dig inp14X inversion
00—

520% - Digital input14X mon

v
1

5552 - Dig inp15X inversion |
00—

v
1

5554 - Dig inp16X inversion
i

v |
!
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
12.11132Dig inp 1 inversionBITO01RWFVS

12.21134Dig inp 2 inversionBITO0TRWFVS
12.31136Dig inp 3 inversionBITOOTRWFVS
12.41138Dig inp 4 inversionBITOOTRWFVS
12.51140Dig inp 5 inversionBITO01RWFVS

Inversao do estado logico da fungéo associada a entrada digital (por exemplo, de habilitada com sinal +24V para
habilitada com sinal baixo).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
12.61150Digital input E destILINKOOOERFVS
12.71152Digital input 1 destILINKOOOERFVS
12.81154Digital input 2 destILINKOOOERFVS
12.91156Digital input 3 destILINKOOOERFVS
12.101158Digital input 4 destILINKOOOERFVS
12.111160Digital input 5 destILINKOOOERFVS
A funcao a que se refere a entrada digital associada é exibida.
MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
12.121240Dig inp 1X inversionBIT001RWFVS
12.131242Dig inp 2X inversionBIT001RWFVS
12.141244Dig inp 3X inversionBIT001RWFVS
12.151246Dig inp 4X inversionBIT001RWFVS
12.161248Dig inp 5X inversionBIT001RWFVS
12.171250Dig inp 6X inversionBIT001RWFVS
12.181252Dig inp 7X inversionBIT001RWFVS
12.191254Dig inp 8X inversionBIT001RWFVS
12.205540Dig inp 9X inversionBIT001RWFVS
12.215542Dig inp 10X inversionBIT001RWFVS
12.225544Dig inp 11X inversionBIT0O01RWFVS
12.235546Dig inp 12X inversionBIT001RWFVS
12.245548 Dig inp 13X inversionBITO01RWFVS
12.255550Dig inp 14X inversionBITO01RWFVS
12.265552Dig inp 15X inversionBIT0O01RWFVS
12.275554 Dig inp 16X inversionBITO01RWFVS
Estes parametros invertem o estado da entrada digital correspondente da placa de expansao.
MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
12.281270Dig input 1X destILINKOOOERFVS
12.291272Dig input 2X destILINKOOOERFVS
12.301274Dig input 3X destILINKOOOERFVS
12.311276Dig input 4X destILINKOOOERFVS
12.321278Dig input 5X destILINKOOOERFVS
12.331280Dig input 6X destILINKOOOERFVS
12.341282Dig input 7X destILINKOOOERFVS
12.351284Dig input 8X destILINKOOOERFVS
12.365570Dig input 9X destILINKOOOERFVS
12.375572Dig input 10X destILINKOOOERFVS
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12.385574Dig input 11X destILINKOOOERFVS
12.395576Dig input 12X destILINKOOOERFVS
12.405578Dig input 13X destILINKOOOERFVS
12.415580Dig input 14X destILINKOOOERFVS
12.425582Dig input 15X destILINKOOOERFVS
12.435584Dig input 16X destILINKOOOERFVS

Estes parametros mostram qual parametro “src” esta usando a entrada digital correspondente da placa de expan-

sao.
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DIGITAIS

INota: A numeragcao e a descricdo dos seguintes parametros podem mudar se um aplicativo MDPLc estiver ativo.
T e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e et e e e e e e e e e e e
1220 - Dig out 1 inversion
R - g
.
—— _DO_‘)
1210 - Digital output 1 src k
Drive OK =1
P 13322 - Dig out 2 inversion
—_—
I —[>o—o N S Y. .Terminal output standard
L] L]
1312 - Digital output 2 src T 11300 - Digital output man :
|Dri\re ready =1 bommmmoeean 3 -l.--!-!-----‘
»l o 132324 - Dig out 2 inversion
SpeadReffero |—P—
— o ADO_D
1314 - Digital output 3 src b
|Speed is 0 delay ;I
1326 - Di tai i
—_—n l ig ou inversion
SpeadReffero II
— 4 T_DO_D
.

1216 - Digital output 4 src
| Ref is O delay |

1420 - Dig out 1X inversion

0—0
R
A
1410 - Dig output 1X src T
Null 'I

o 1432 - Dig out 2X inversion

o
R
04_/_in
1412 - Dig output 2X src T
Null -I

. 1424 - Dig out 2X inversion
= o—0
—
0—-—/_ o—
1414 - Dig output 3X src T
Null 'I

— o

0—l T—Do—o l Terminal outputs expansion card

H

H * - Di
1416 - Dig output 4X src T 400* - Digital ou
Null I

1436 - Dig out 4X inversion

tput X mon

R 1438 - Dig out 5X inversion T
° —o

—c
O—D—u/_ 0
1418 - Dig output 5X src 4T
Null -I

_ 1440 - Dolgi.l‘: 6X inversion
—=o

I T

1420 - Dig output 6X src _T
Null 'I

=l o 1442 - Dig out 7X inversion

0— = T—DD—D
1423 - Dig output 7X src T
MNull I

. 1444 - Dig out 8X inversion
—»c

A

1424 - Dig output 8X src 4T

M &l

o0 1446 - Dig out 9X inversion

O0—0-
— =l
A
1426 - Dig output 9X src T
Null 'I
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
13.11310Digital output 1 srcLINK161062016384RWFVS

13.21312Digital output 2 srcLINK161064016384RWFVS
13.31314Digital output 3 srcLINK16946016384RWFVS
13.41316Digital output 4 srcLINK16936016384RWFVS

Selecao da origem (fonte) do sinal a atribuir a respectva saida digital. As fungdes que podem ser associadas as

saidas digitais estdo na lista “L_DIGSEL1".

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
13.51330Dig out 1 inversionBITO01RWFVS

13.61332Dig out 2 inversionBITO01RWFVS
13.71334Dig out 3 inversionBITO01RWFVS
13.81336Dig out 4 inversionBITO01RWFVS

Inversao do estado logico da fungéo associada a saida digital.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
13.91410Dig output 1X srcLINK166000016384RWFVS

13.101412Dig output 2X srcLINK166000016384RWFVS
13.111414Dig output 3X srcLINK166000016384RWFVS
13.121416Dig output 4X srcLINK166000016384RWFVS
13.131418Dig output 5X srcLINK166000016384RWFVS
13.141420Dig output 6X srcLINK166000016384RWFVS
13.151422Dig output 7X srcLINK166000016384RWFVS
13.161424Dig output 8X srcLINK166000016384RWFVS
13.171426Dig output 9X srcLINK166000016384RWFVS

Selecgao da origem (fonte) do sinal a atribuir a respectiva saida digital da placa de expanséo. As fungbes que po-

dem ser associadas as saidas digitais estdo na lista “L_DIGSEL1".

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
13.181430Dig out 1X inversionBIT001RWFVS

13.191432Dig out 2X inversionBIT001RWFVS
13.201434Dig out 3X inversionBIT0O01RWFVS
13.211436Dig out 4X inversionBIT001RWFVS
13.221438Dig out 5X inversionBIT001RWFVS
13.231440Dig out 6X inversionBIT001RWFVS
13.241442Dig out 7X inversionBIT001RWFVS
13.251444Dig out 8X inversionBIT001RWFVS
13.261444Dig out 9X inversionBITO01RWFVS

Inversdo do estado légico da fungdo associada a saida digital da placa de expansao.
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14 — ENTRADAS ANALOGICAS

1520 - Analog inp 1 thr

---------------------------
: : — o t
1 1512 - Analog inp 1 top H o pum
' 1 '
1] 16384 cnt H 1 1520* - Analog inp1<thr H
H [ ' H
1 1514 - Analog inp 1 bottom 1 / ol 1 H
1 H L/ H H
-16384 it . 1542* - Anal inpl>th
1502 - Analog inp 1 type E____ cn ___: — i naleginp r '
10V_+10V ~] :J o ! 1532* - Analog input 1 dest
_"'l Ramp ref 1 src
pememmneneas
1 1500* - Analog input 1 mon
Terminal input standard L. H
. / o - »i[ 20 cnt
=
B r E 1544* - Aninp 1 temp mon

1510 - Analog inp 1 filter

1522 - Aninp 1 deadband
10,0 ms _ 0 cnt
poemmsemeaeae . 0.00 o9&
' 1506 - An inp 1 offset tune ! o
' Execute H
' ' —»l o
|
E 1516 - Analog inp 1 offset H Offset o » _/_
1 0 cnt i
Mmcccmommm——— H 1526 - An inp 1 sign src J
prmmmmmmmeee- : Gain — Null Lv]
1 1504 - Analog inp 1 scale H
' '
i 1.00 H —»l o
' '
| 1508 - An inp 1 gain tune H JR | |
' [E—
H Execute H o—b—a/_
' '
' . . '
11518 - Analog inp 1 gain H 1528 - Aninp 1 alt sel src AT
' '
i 1.00 : Null [v]

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.11500Entrada digital 1 moncntINT1616/32000RFVS

14.171550Analog input 2 moncntINT1616/32000RFVS

O valor da tensao na saida do bloco de fungéo da respectiva entrada analdgica € exibido.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.21502Analog inp 1 typeENUM-10V..+10V02RWFVS

14.181552Analog inp 2 typeENUM-10V..+10V02RWFVS

Selecao do tipo de entrada (tensdo ou corrente). Dependendo do sinal de entrada, mova as chaves na placa de
regulagem. O parametro de fabrica sdo as entradas definidas para sinais de tensao diferencial (x 10V).

0-10V...+10V
10,20mA ... 10V
24.20mA
30,1V..10,1V
4KTY84

Selecione a opgao 0 para conectar uma tensdo maxima de +12,5V (normalmente £10V/5mA) a entrada analdgica
em questéo. Se o sinal for usado como referéncia, inverta o sentido de rotagéo invertendo a polaridade da tenséo.

Com esta selegao, a entrada analdgica pode adquirir a temperatura do motor com sensor KTY84 / PTC. (Uma
saida analogica precisa ser usada como sinal de alimentagao).

Informagdes adicionais estédo disponiveis no Manual de inicializagao rapida.

Selecione a opgao 1 para conectar uma tensdo maxima de 12,5 V (normalmente 10 V/5 mA) ou um sinal em cor-
rente de 0 ... 20 mA a entrada analdgica em questao. O sinal deve ser positivo.

Selecione a opgéo 2 para conectar um sinal de corrente de 4...20 mA a entrada analdgica em questdo. O sinal deve
ser positivo.

Selecione a opgéo 3 para conectar 0,1V...10,1V a entrada analégica em uso. Vocé também pode detectar perda de
sinal (devido a desconexao ou curto-circuito) com o alarme [62] AnaloginpLoss.

Selecione a opgéo 4 para conectar um sensor de temperatura KTY84 a entrada analdgica em uso (vocé deve
usar uma saida analégica como sinal de alimentacdo). Vocé também pode detectar perda de sinal (devido a
desconexao ou curto-circuito) com o alarme [62] AnaloginpLoss.

[Y[eX72Y] Consulte o capitulo 7.2 do Manual de inicializagao rapida para configuragao como leitura de um sensor de tem-
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peratura.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.31504Analog inp 1 scaleFLOAT1.0-10.010.0RWFVS

14.191554Analog inp 2 scaleFLOAT1.0-10.010.0RWFVS
Configuragao de um fator multiplicador a ser aplicado a respectiva entrada analégica.
Speed

A

100% |==---m==m--mmmmopmma oo mooee

@ Analog inp x scale = 1,0

(2) Analog inp x scale = 2,0
50%

v

10V

Exemplo:

A referéncia de velocidade de um drive € atribuida com uma tensao externa maxima de 5V. Com este valor, o drive
deve atingir a velocidade maxima permitida (definida usando Full scale speed).

Como o parametro Analog inp x scale um fator de escala de 2 ¢ inserido (10V : 5V)

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.41506An inp 1 offset tuneBITO01RWFVS

14.201556An inp 2 offset tuneBITO01RWFVS

Comando de autoajuste para o offset da respectiva entrada analdgica. Ajuste fino automatico da entrada. Para
executar o autoajuste, defina o sinal de entrada em seu valor minimo e execute o comando. As condi¢des que
contém um offset podem ser compensadas. Quando este comando é enviado, An imp x offset € automaticamente
selecionado para que o sinal de entrada disponivel corresponda ao valor zero da variavel. O ajuste de offset tam-
bém pode ser executado com o drive habilitado.

O ajuste automatico s6 pode ser executado se a seguinte condi¢ado estiver presente:
- Tensao de entrada inferior a 1 V ou corrente de entrada inferior a 2 mA

Nota! 0 valor obtido automaticamente pode ser alterado manualmente se necessario, usando Analog inp x offset.
Se o ajuste de tensdo na entrada analdgica for maior que 1V, o alarme Value too low € gerado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.51508An inp 1 gain tuneBITOOTRWFVS

14.211558An inp 2 gain tuneBITO0TRWFVS

Comando de autoajuste para o ganho da respectiva entrada analdgica. Ajuste fino automatico da entrada. Quando
este comando é enviado, Analog inp 1 gain x € automaticamente selecionado de forma que que o sinal de en-
trada disponivel corresponda ao valor maximo da variavel. O ajuste de offset também pode ser executado com o
drive habilitado.

Duas condi¢des sao necessarias para realizar o ajuste automatico:
- Tensao de entrada maior que 1V ou corrente de entrada maior que 2mA
- Polaridade positiva. O valor encontrado é aceito automaticamente para o outro sentido de rotagéo.
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INotal Se necessario, o valor obtido automaticamente pode ser alterado manualmente via Analog Inp x ganho.

Para executar o autoajuste, defina o sinal de entrada em seu valor maximo e execute o comando. Um fator multi-
plicador é calculado para ser aplicado ao valor do sinal de entrada (sem considerar o parametro Analog inp scale)
para atingir o valor de fundo de escala.

Se o ajuste de tensdo na entrada analdgica for menor que 1V, o alarme Value too low é gerado.

14.61510Analog inp 1 filtermsFLOAT10.01.01000.0ERWFVS
14.221560Analog inp 2 filtermsFLOAT10.01.01000.0ERWFVS

Filtra a medicao da entrada analdgica correspondente. Este parametro pode ser usado para controlar a resposta da
entrada analdgica e reduzir possiveis ruidos e interferéncias.

14.71512Analog inp 1 topentINT1616384-32768+ 3276 7TERWFVS
14.231562Analog inp 2 topentINT1616384-32768+ 32767ERWFVS

Configuragao do limite superior da referéncia de velocidade em fungéo da tenséo (ou corrente) da respectiva refer-
éncia analdgica.

14.81514Analog inp 1 bottomcntINT16-16384-32768+ 32767ERWFVS
14.241564Analog inp 2 bottomentINT16-16384-32768+ 32767ERWFVS

Configuragao do limite inferior da referéncia de velocidade em fungéo da tenséo (ou corrente) da respectiva refer-
éncia analdgica.

14.91516Analog inp 1 offsetentiNT160-32768+ 32767ERWFVS
14.251566Analog inp 2 offsetcntiNT160-32768+ 3276 7ERWFVS

Configuragéo de um valor para compensar a condigdo em que o sinal analogico contém um offset, ou quando a
variavel atribuida & entrada ja possui um valor, embora nenhum sinal esteja conectado.

100%

Analog inp x offset {

v

0 10V

MenuPARDescriptionUMTypefB BITDefMinMaxAccMod
14.101518Analog inp 1 gainFLOAT1.0-10.010.0ERWFVS

14.261568Analog inp 2 gainFLOAT1.0-10.010.0ERWFVS

Este pardmetro contém o valor do fator multiplicador a ser aplicado a referéncia analégica calculada usando a
funcdo Analog inp gain tune.

Exemplo:
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Uma referéncia analdgica externa atinge apenas um maximo de 9,8 V em vez de 10 V. 1,020 (10V : 9,8V) é in-
serido como o parametroAnalog inp x gain.

O mesmo resultado pode ser obtido usando a fungdo An inp x gain tune. Este pardmetro pode ser selecionado no
menu da HMI. O valor analégico maximo disponivel (neste caso 9,8V) deve estar presente no terminal, com polari-
dade positiva. Pressione a tecla Enter na HMI para iniciar o autoajuste da referéncia analdgica.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.111520Analog inp 1 thrINT160-16384+ 16383ERWFVS

14.271570Analog inp 2 thrINT160-16384+ 16383ERWFVS
Configuracao do limite de entrada analdgica para o sinal velocidade nao excedida, que permite habilitar as saidas

digitais Analog inp1 (par. 1530) e Analog inp2 (par. 1580).
x=1,2

Analog inp X thr f===7f====%=--=-==----m-mmmmm oo oo

Analog inp x <thr

Analog inp x thr ---

Analog inp x <thr

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.121522An inp 1 deadbandpercFLOAT00100.0ERWFVS

14.281572An inp 2 deadbandpercFLOAT00100.0ERWFVS

Zona morta referente ao sinal de entrada analdgica. Quando o valor no terminal de entrada estiver abaixo do limite
definido pelo parametro, o sinal de saida do bloco de entrada analdgica é forgado para zero. Fora da zona morta, a
saida do bloco varia linearmente de zero a 100%.

Anlnp Drive

A
100%

-10v
100%  Par1522=50%

>

=509 10V Anln' Terminal
Par.1522=50% 100% p

-100%
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14.131524An inp 1 alt valuecntINT1616/320-1638416384ERWFVS
14.291574An inp 2 alt valuecntINT1616/320-1638416384ERWFVS

Configuragao de um valor alternativo fixo para a respectiva entrada analdgica, que pode ser selecionada por meio
de um comando habilitado por uma entrada digital programada com o parametro An inp alt sel src.

14.141526An inp 1 sign srcLINK166000016384ERWFVS
14.301576An inp 2 sign srcLINK166000016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal a atribuir a respectiva entrada digital para selegdo do sentido de rotagédo do mo-
tor. As fungdes que podem ser associadas as saidas digitais estdo na lista “ L_DIGSEL2 ".

14.151528An inp 1 alt sel srcLINK166000016384ERWFVS
14.311578An inp 2 alt sel srcLINK166000016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal a atribuir a respectiva entrada digital para selegdo da referéncia analdgica alter-
nativa. As fungdes que podem ser associadas as saidas digitais estdo na lista “ L_DIGSEL2 ”.

14.161532Analog inp 1 destILINKOOOERFVS
14.321582Analog inp 2 destILINKOOOERFVS

A fungéo para a qual a respectiva entrada analdgica foi programada e na qual ela atua é exibida.

14.331600Analog input 1X moncntINT1616/320-1638416384RFVS
14.451650Analog input 2X moncntINT1616/320-1638416384RFVS

O valor da saida de tenséo do bloco de fun¢édo da respectiva entrada analdgica € exibido.

I,-----.P:'.'e!'zs.iup.".‘.S.E':'."!% ..... .
11612 - Analog inp 1X top H
L] 1
:I 16384 cnt H
L] 1
1602 - Analog inp 1X type 11614 - Analog inp 1X bottom E_
[Frov_+10v V] 16384 cnt : 1632* - Analog input 1X dest
' '
bmmmmmmmmmmmmsmsmmmmmmmmmm e 4 ' —PI Not used
| H
. ol . ) iy v . ElBl}l}*—Anallu_] input 1X mon E
‘erminal input expansion ca - H H
— 2 - T > - | 0 t
d E n E
g ! 1610% - An inp 1X temp mon [
1 H
o = :
1620 - Analog inp 1X filter
1] ms
i H
! 1606 - An inp 1Xoffset tune !
: Execute :
1 L]
| 1616 - Analog inp 1X offset E_" Offset —plo
EI o cnt E —-y_
e - o
. 0 —p]
e . Gain
:1664 Analog i 1x e H 1626 - An inp 1X sign src J
- na m SCa
o0 ’ : r [Nul
il 100 :
| 1608 - An inp 1X gain tune H
i |
H Execute H
1 L]
| 1618 - Analog inp 1X gain i
1 L]
i[ 1.00 i
e o o e e e H

14.341602Analog inp 1X typeENUM-10V..+10V06RWFVS
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14.461652Analog inp 2X typeENUM-10V..+10V06RWFVS

Selecao do tipo de entrada da placa de expanséo (entrada de tensdo ou corrente). Dependendo do sinal de en-
trada, mova as chaves na placa de expansao. As entradas padrao séo codificadas para sinais de tensao.

0-10V...+10V
10..10V
24.20mA
30..20mA
4PT1000
5NI1000
6PT100
70.1V..10.1V
8KTY84

Selecione a opgéo 0 para conectar uma tensdo maxima de £12,5V (normalmente £+10V/5mA) a entrada analégica
em questdo. Se o sinal for usado como referéncia, inverta o sentido de rotagao do drive invertendo a polaridade da
tenséo.

Selecione a opg¢ao 1 para conectar uma tensdo maxima de 12,5 V (tipicamente 10V/5mA).

Selecione a opgao 2 para conectar um sinal de corrente de 4...20 mA a entrada analdgica em questdo. O sinal deve
ser positivo.

Selecione a opgao 3 para conectar um sinal de corrente de 0...20 mA a entrada analdgica em questdo. O sinal deve
ser positivo.

Selecione a opg¢ao 4 para conectar um sinal de um sensor PT1000 a entrada analdgica em questao.

Selecione a opgao 5 para conectar um sinal de um sensor NI1000 a entrada analdgica em questao.

Selecione a opgéo 6 para conectar um sinal de um sensor PT1000 a entrada analdgica em questao.

Selecione a opgéo 7 para conectar 0,1V...10,1V a entrada analdgica em uso. Vocé também pode detectar perda de
sinal (devido a desconexao ou curto-circuito) com o alarme [62] AnaloginpLoss.

Selecione a opgao 8 para conectar um sensor de temperatura KTY84 a entrada analdgica em uso (vocé deve
usar uma saida analdgica como sinal de alimentacao). Vocé também pode detectar perda de sinal (devido a
desconexao ou curto-circuito) com o alarme [62] AnaloginpLoss.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.351604Analog inp 1X scaleFLOAT1.0-20.020.0RWFVS

14.471654Analog inp 2X scaleFLOAT1.0-20.020.0RWFVS
Configuragao de um fator multiplicador a ser aplicado a respectiva entrada analdgica da placa de expansao.
Speed

A

100% f==n=m==mmmmmmmmopmmmma oo

@ Analog inp xX scale = 1,0

@ Analog inp xX scale= 2,0
50%

»
»

10V

Exemplo:

A referéncia de velocidade de um drive € atribuida com uma tensao externa maxima de 5V. Com este valor, o drive
deve atingir a velocidade maxima permitida (definida usando Full scale speed).

Como o parametro Analog inp X scale o fator de escala de 2 € inserido (10V : 5V)
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.361606An inp 1Xoffset tuneBITO01RWZFVS

14.481656An inp 2Xoffset tuneBITO01RWZFVS

Comando de autoajuste para offset da respectiva entrada analégica da placa de expanséo. Ajuste fino automatico
da entrada. Para executar o autoajuste, defina o sinal de entrada em seu valor minimo e execute o comando. As
condi¢des que contém um offset podem ser compensadas. Quando este comando é enviado, An inp xX offset
tune é automaticamente selecionado para que o sinal de entrada disponivel corresponda ao valor zero da variavel.

O ajuste automatico s6 pode ser executado se a seguinte condigdo estiver presente:

- Tensao de entrada inferior a 1 V ou corrente de entrada inferior a 2 mA

[Nota! 0 valor obtido automaticamente pode ser alterado manualmente, se necessario, usando An inp offset xX.
Se o0 ajuste de tensdo na entrada analdgica for maior que 1V, o alarme Value too low é gerado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.371608An inp 1X gain tuneBIT001RWZFVS

14.491658An inp 2X gain tuneBIT0O01RWZFVS

Comando de autoajuste para o ganho da respectiva entrada analdgica. Ajuste fino automatico da entrada. Quando
este comando é enviado, Analog inp 1 gain x é automaticamente selecionado de forma que que o sinal de en-
trada disponivel corresponda ao valor maximo da variavel.

Duas condi¢des sao necessarias para realizar o ajuste automatico:

- Tensao de entrada maior que 1V ou corrente de entrada maior que 2mA
- Polaridade positiva. O valor encontrado € aceito automaticamente para o outro sentido de rotagao.

Nota! Se necessario, o valor obtido automaticamente pode ser alterado manualmente via Analog inp Xx gain.

Para executar o autoajuste, defina o sinal de entrada em seu valor maximo e execute o comando. Um fator multi-
plicador é calculado para ser aplicado ao valor do sinal de entrada (sem considerar o pardmetro Analog inp scale)
para atingir o valor de fundo de escala.

Se o ajuste de tensdo na entrada analdgica for menor que 1V, o alarme Value too low é gerado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.381620Analog inp 1X filtermsUINT16001000ERWFVS

14.501670Analog inp 2X filtermsUINT16001000ERWFVS

Parametros usados para filtrar sinais de entrada para a placa de expansao I/O, especialmente se a placa for usada
para medir a temperatura do motor com KTY84.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.391612Analog inp 1X topcntiINT1616384-32768+ 32767ERWFVS

14.511662Analog inp 2X topcntINT1616384-32768+ 32767ERWFVS

Configuragao do limite superior da referéncia de velocidade em fungao da tensao (ou corrente) da respectiva refer-
éncia analdgica da placa de expansao.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.401614Analog inp 1X bottomcntINT16-16384-32768 + 32767ERWFVS

14.521664Analog inp 2X bottomcntINT16-16384-32768+ 3276 7ERWFVS

Configuracao do limite inferior da referéncia de velocidade em funcéo da tens&o (ou corrente) da respectiva refer-
éncia analdgica da placa de expansao.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.411616Analog inp 1X offsetcntINT160-32768+ 32767ERWFVS
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14.531666Analog inp 2X offsetcntINT160-32768+ 3276 7ERWFVS

Definicao de um valor de offset para adicionar algebricamente a respectiva entrada analdgica da placa de expan-
sao.

4
100%

Analog inp xX offset {

v

0 10V

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.421618Analog inp 1X gainFLOAT1.0-20.020.0ERWFVS

14.541668Analog inp 2X gainFLOAT1.0-20.020.0ERWFVS

Este parametro contém o valor do fator multiplicador a ser aplicado a referéncia analdgica da placa de expansao
calculada usando a fungéo Analog inp gain tune.

Exemplo:
Uma referéncia analdgica externa atinge apenas um maximo de 9,8 V em vez de 10 V. 1,020 (10V : 9,8V) ¢é in-
serido como o parametroAnalog inp x gain.

O mesmo resultado pode ser obtido usando a fungao Analog inp x gain tune. Este pardmetro pode ser seleciona-
do no menu da HMI. O valor analégico maximo disponivel (neste caso 9,8V) deve estar presente no terminal, com
polaridade positiva. Pressione a tecla Enter na HMI para iniciar o autoajuste da referéncia analdgica.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.431626An inp 1X sign srcLINK166000016384ERWFVS

14.551676An inp 2X sign srcLINK166000016384ERWFVS

Selecao da origem (fonte) do sinal a atribuir a respectiva entrada digital da placa de expanséo para sele¢do do sen-
tido de rotagdo do motor. As fungdes que podem ser associadas as saidas digitais estao na lista “ L_DIGSEL2 ".

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.441632Analog inp 1X destILINKOOOERFVS

14.561682Analog inp 2X destILINKOOOERFVS

E exibida a fungao para a qual foi programada a respectiva entrada analégica da placa de expansao e sobre a qual
atua.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.575410Analog inp 0Ext monINT16160-3276832767ERFVS

14.585412Analog inp 1Ext monINT16160-3276832767ERFVS
14.595414Analog inp 2Ext monINT16160-3276832767ERFVS
14.605416Analog inp 3Ext monINT16160-3276832767ERFVS
14.615418Analog inp 4Ext monINT16160-3276832767ERFVS
14.625420Analog inp 5Ext monINT16160-3276832767ERFVS
14.635422Analog inp 6Ext monINT16160-3276832767ERFVS
14.645424Analog inp 7Ext monINT16160-3276832767ERFVS

Estes parametros mostram o valor da entrada analégica do médulo 1/O remoto (é necessaria a placa de expansao
EXP-FL-XCAN-ADV).
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Os modulos de entrada analdgica podem ter resolugéo de 12 a 16 bits e a escala pode variar de fabricante para

fabricante.

Por exemplo:
Modulo de 12 bits

Sinal conectado Variante 1 Variante 2 Variante 3 Variante 4
Configuracao do
madulo
-10V..+10V -2048..4+2047 -32768..+32767 -16384..+ 16383
ov..+10V 0..+4095 0..+2047 0..+32767 0..+65535
4..20mA 0..+32767 +6553..+32767 +3276..+16383
Modulo de 16 bits
Sinal conectado Variante 1 Variante 2 Variante 3
Configuracao do
madulo
-10V..+10V -32768..+32767
ov..+10V 0..+65535 0..+32767
4..20mA

Nao existe uma Unica unidade adequada para todos os modelos de modulo de entrada analdgica. Verifique a es-
cala fornecida pelo modelo que esta sendo usado e use as variaveis do sistema de acordo.

A entrada analdgica 0 e a entrada analodgica 1 também podem ser gerenciadas pelos parametros do drive. Para
garantir a operagéo correta, o escalonamento fornecido pelo médulo externo deve ser compativel com o escalona-
mento solicitado pelo drive.

O drive precisa de moédulos I/O que forne¢am dados dimensionados da seguinte forma

Analog inp X type Valores
-10V..+10V -32768..+32767
ov..+10V 0..+65535
4..20mA +13107..465535

Quando o comando An inp X gain (PAR 1508, PAR1558) é enviado com a entrada analdgica definida para o valor
maximo, o ganho necessario para ajustar o valor de fundo de escala é calculado.

Para modulos com escala diferente da solicitada pelo drive, o comando An inp X gain tenta ajustar a escala. Por
essa razao, o valor maximo € aumentado para parametros An inp X gain.

As tabelas abaixo mostram a saida do bloco de entradas analdgicas de acordo com o sinal conectado e a configu-
racédo do parametro Analog inp X type (PAR 1502, PAR1552).

Sinal conectado: -10V..+10V

An input type -10v ov +10V
-10V..+10V Inferior Obtido em linha reta Superior
OV..+10V Menos de 0V de saturagéo na Inferior Superior
parte Inferior
4.0.20 mA Menos de 2V de saturacéo na Inferior Superior
parte Inferior
Sinal conectado: 0V..+10V
An input type ov +10V
-10V..+10V Obtido em linha reta Superior
0V..+10V Inferior Superior
4.20 mA Menos de 2V de saturacéo na parte Superior
Inferior
Sinal conectado: 4..20 mA
An input type 4mA 20mA
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-10V..+10V Superior

0V..+10V Menos de 4 mA de saturagéo na Superior
parte Inferior

4..20 mA Inferior Superior

As entradas de tens&o ou corrente das entradas analdgicas devem ser configuradas no médulo externo usando
uma chave ou ferramenta dedicada. Para entrada analdgica 0 e entrada analdgica 1, o parametro An input type
deve ser definido de acordo com o tipo de dispositivo externo.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
14.651586Sensor inp X typeENUMNone03ERWFVS

0 None
1Klixon
2KTY84
3PTC

Configuragao do tipo de sensor conectado a entrada dedicada das placas de expansao de temperatura EXP-IO-
SENS-100-ADV ou EXP-IO-SENS-1000-ADV.

Quando essas placas sao usadas, o alarme [62] An inpLoss sinaliza a desconexao ou curto-circuito do sensor
KTY84 ou PTC.
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15 — SAIDAS ANALOGICAS

1816% - Analog out 1 mon

I 0 cnt

1808 - Analog out 1 scale

1.00 Tﬁ
o - 4 |—— Terminal output standard

1800 - Analog out 1 src ’ - ¥ T
Null =

o

1324 - An out 1 absolute

Iﬁi&able = ] EI -16384 cont E

A placa de regulagem do ADV tem duas saidas analdgicas programaveis.

A saida analdgica 1 fornece um sinal de tensao bipolar +/-10VCC, enquanto a saida analdgica 2 pode ser programa-
da para obter um sinal de saida de 0-20mA ou 4-20mA em corrente ou um sinal em tensao bipolar +/-10VCC, depen-
dendo do parametro atribuido.

Tabela: valor do sinal das saidas analdgicas de acordo com a medigéo utilizada

PAR Descrigcao Saida em fundo de escala
626 Ramp ref out mon
628 Ramp setpoint
760 Ramp out mon
664 Speed setpoint
260 Motor speed
262 Motor speed nofilter 10V = Velocidade de fundo de escala (Par 680)
2150 Encoder 1 speed
852 Multi ref out mon
870 Mpot setpoint
894 Mpot output mon
920 Jog output mon
250 Output current
280 Torque current ref
282 Magnet current ref 10 V = 200% da corrente nominal do drive TC (disponivel no
284 Torque current Manual de inicializagao rapida, este valor é definido @400Vca,
286 Magnet current frequéncia de chaveamento padréo e 40°C)
2360 Torque lim Pos Inuse
2362 Torque lim Neg Inuse
2386 Torque ref
;23333 T(E)r?ouoeprslfjtrl ﬁ;‘:tner 10V = 200% Torque nominal do motor
3104 Inertia comp mon
252 Output voltage 10V = 200% Tensao de rede (Par 560)
254 Output frequency 10V = 1000Hz
270 DC link voltage 10V = 7000V
3006 Speed ratio out mon 10V = 100%
1500 Analog input 1 mon
1550 Analog input 2 mon -
1600 Analog input 1X mon 10V = 10V Entrada analdgica
1650 Analog input 2X mon
368 Drive overload accum
3212 Motor overload accum 5V = 100% Acumulador
3260 Bres overload accum
2232 Spd reg P gain Inuse o
2234 Spd reg | gain Inuse 10V = 400%
3446 Powerloss nextratio 10V = 50%
4024 ... 4174 Fieldbus M->SX mon _ MU
3700 ... 3730 Pad X 10V = 1638472716
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
15.11800Analog out 1 srcLINK16/326000016384RWFVS

15.21802Analog out 2 srcLINK16/326000016384RWFVS

Selecdo da origem (fonte) dos sinais que podem ser colocados como variaveis nas saidas analdgicas. As fungdes
que podem ser atribuidas as saidas analogicas estéao na lista “L_ANOUT".

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
15.31808Analog out 1 scaleFLOAT1.0-10.010.0RWFVS

15.41810Analog out 2 scaleFLOAT1.0-10.010.0RWFVS

Parametro para definir um fator multiplicador do sinal da respectiva saida analdgica. Pode ser usado para amplifi-
car ou reduzir o valor de entrada do respectivo bloco de saidas analdgicas.

+10V
(1 Par. 1808 (1810) =1

(@) Par. 1808 (1810)=0,5

(3 Par. 1808 (1810) =-1

ov >
Internal V

-10V

Stp Var x par. 1808 (18)10)
FS Var

Vout=10x(

onde:

Vout tensdo de saida nos terminais da placa.
Stp Var valor real da variavel (unidade da variavel)
SF Var fundo de escala da variavel (unidade variavel)

Exemplo de célculo do fator de escala Saida analégica x escala

Para exibir a velocidade do drive, use um instrumento analégico com campo de medigao de 0...2V. Isso significa
que, para exibir a velocidade do drive, uma tensao de 2V na saida analdgica do drive deve corresponder a veloci-
dade maxima. Com um fator de escala igual a 1, uma tenséo de 10V corresponderia a velocidade maxima.

Com um fator de escala igual a 0,2 = 2V/10V uma tensao de 2V corresponderia a velocidade maxima.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
15.51816Analog out 1 monentINT16000ERFVS

O valor da tenséo real presente na saida analdgica 1 é exibido.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
15.61818Analog out 2 moncntINT16000ERFVS

O valor da tenséo ou corrente real presente na saida analégica 2 é exibido.
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15.71824An out 1 absoluteENUM Disable01ERWFVS
15.81826An out 2 absoluteENUM Disable01ERWFVS

Habilita a respectiva saida analégica como um valor absoluto. Se este parametro for ajustado para 1, a tenséo na
saida analdgica assume o valor de 0 - 10V independente do sinal do sinal de comando.

0 Desabilitar
1 Habilitar

15.91832Analog out 1 mincntINT16-16384-32768+32767ERWFVS
15.101834Analog out 1 maxcntINT1616384-32768 +32767TERWFVS

Configuragao dos valores minimo e maximo da saida analdgica para a tensédo presente na saida analégica 1

15.111840Analog out 2 mincntINT16-16384-32768 +32767ERWFVS
15.121842Analog out 2 maxcntINT1616384-32768 + 3276 7TERWFVS

Configuragéo dos valores minimo e maximo da saida analdgica para a tenséo presente na saida analégica 2

15.131848Analog out 2 typeENUM-10V..+10V02ERWFVS

Selegao do tipo de saida (em tensao ou corrente). Dependendo do sinal de saida, mova a chave S3 na placa de

regulagem. A saida padréao é codificada para o sinal em tenséo.

00...20mA
14..20mA
2-10V..+10V

Se definido como 0, a saida analdgica envia 0...20mA
Se definido como 1, a saida analégica envia 4...20mA
Se definido como 2 a saida analégica envia -10..+10V

15.141850Analog out 1X srcLINK16/32600
15.151852Analog out 2X srcLINK16/32600

0016384RWFVS
0016384RWFVS

Selecao da origem (fonte) dos sinais que podem ser colocados como variaveis nas saidas analdgicas da placa de
expansao. As fungbes que podem ser atribuidas as saidas analdgicas estdo na lista “L_ANOUT".

13850 - Analog out 1X src [

[Tl =

1866% - Analog out 1X mon

I 0 cnt

1.00

1874 - An out 1X absolute
Disable -

1858 - Analog out 1X scale

SRR

L ——#=Terminal output expansion card

1884 - Analog out 1X max
I 16384 cont
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
15.161858Analog out 1X scaleFLOAT1.0-20.020.0RWFVS

15.171860Analog out 2X scaleFLOAT1.0-20.020.0RWFVS

Parametro para definir um fator multiplicador do sinal da respectiva saida analdgica da placa de expanséo. Pode
ser usado para amplificar ou reduzir o valor de entrada do respectivo bloco de saidas analdgicas.

+10V
(@ Par. 1858 (1860) = 1

(@) Par. 1858 (1860)= 0,5
@) Par. 1858 (1860) = -1

ov

Internal V'

-10Vv

Stp Var x par. 1858 (1860)
FS Var

vout = 10 x (

onde:

Vout tensao de saida nos terminais da placa.
Stp Var valor real da variavel (unidade da variavel)
SF Var fundo de escala da variavel (unidade variavel)

Exemplo de célculo do fator de escala de Analog out Xx

Para exibir a velocidade do drive, use um instrumento analdgico com campo de medicao de 0 ... 2V. Isso significa
que, para exibir a velocidade do drive, uma tensdo de 2V na saida analdgica do drive deve corresponder a veloci-
dade maxima. Com um fator de escala de 1, isso seria 10 V (fator de escala=2V /10 V = 0,200).

15.181866Analog out 1X moncntINT16000ERFVS

E exibido o valor real da tensdo presente na saida analégica 1 da placa de expansao.

15.191868Analog out 2X moncntINT16000ERFVS

E exibido o valor real da tensdo ou corrente presente na saida analdgica 2 da placa de expanséo.

15.201874An out 1X absoluteENUM Disable01ERWFVS
15.211876An out 2X absoluteENUM Disable01ERWFVS

Habilita a respectiva saida analégica como um valor absoluto. Se este parametro for ajustado para 1, a tensdo na
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saida analdgica assume o valor de 0 - 10V independente do sinal do sinal de comando.

0 Desabilitar
1 Habilitar

15.221882Analog out 1X mincntINT16-16384-32768 +32767ERWFVS
15.231884Analog out 1X maxcntINT1616384-32768+32767ERWFVS

Configuragao dos valores minimo e maximo da saida analégica para a tensédo presente na saida analdgica 1 da
placa de expansao.

15.241886Analog out 1X typeENUM-03ERWFVS

Selegao do sinal programado na saida analdgica 1 da placa de expanséo. Dependendo do sinal de saida, mova a
chave dedicada na placa de expanséao. A saida padrao é codificada para o sinal em tensao.

00...20mA
14..20mA
2-10V..+10V
30..10V

Se definido como 0, a saida analdgica envia 0...20mA
Se definido como 1, a saida analégica envia 4...20mA
Se definido como 2 a saida analdgica envia -10..+10V
Se definido como 3 a saida analdgica envia 0..+10V

15.251890Analog out 2X mincntINT16-16384-32768 +32767ERWFVS
15.261892Analog out 2X maxcntINT1616384-32768+32767ERWFVS

Configuragao dos valores minimo e maximo da saida analdgica em corrente ou tenséo presente na saida analdgica
2 da placa de expanséo.

15.271898Analog out 2X typeENUM-10V..+10VO3ERWFVS

Selection of the programmed signal on analog output 2 of the expansion card. Dependendo do sinal de saida, mova
a chave dedicada na placa de expanséo. A saida padrao é codificada para o sinal em tenséao.

00...20mA
14..20mA
2-10V..+10V
30..10V

Se definido como 0, a saida analdgica envia 0...20mA
Se definido como 1, a saida analégica envia 4...20mA
Se definido como 2 a saida analégica envia -10..+10V

15.285460Dig Analog out 0 extINT16160-3276832767ERWFVS
15.295462Dig Analog out 1 extINT16160-3276832767ERWFVS
15.305464Dig Analog out 2 extINT16160-3276832767ERWFVS
15.315466Dig Analog out 3 extINT16160-3276832767ERWFVS
15.325468Dig Analog out 4 extINT16160-3276832767ERWFVS
15.335470Dig Analog out 5 extINT16160-3276832767ERWFVS
15.345472Dig Analog out 6 extINT16160-3276832767ERWFVS
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15.355474Dig Analog out 7 extINT16160-3276832767ERWFVS

Esses parametros sdo usados com o médulo 1/0 remoto (€ necessaria a placa de expansdo EXP-FL-XCAN-ADV).
Os modulos de saida analdgica podem ter resolugéo de 12 a 16 bits e a escala pode variar de fabricante para

fabricante.

Por exemplo:
Modulo de 12 bits

Sinal conectado Variante 1 Variante 2 Variante 3 Variante 4
Configuragao do
modulo
-10V..+10V -2048..4+2047 -32768..+32767 -16384..4+16383
ov..+10V 0..+4095 0..+2047 0..+16383 0..+32767
4..20mA 0..+32767 +6553..+32767 +3276..+16383
Modulo de 16 bits
Sinal conectado Variante 1 Variante 2 Variante 3
Configuragao do
modulo
-10V..+10V -32768..+32767
ov..+10V 0..+65535 0..+32767
4..20mA

Nao existe uma Unica unidade que seja adequada para todos os modelos de médulo de saida analdgica.
Verifique a escala fornecida pelo modelo que esta sendo usado e use as variaveis do sistema de acordo.
A saida analdgica 0 e a saida analdgica 1 também podem ser gerenciadas pelos parametros do drive.

Para garantir a operagao correta, a escala fornecida pelo médulo externo deve ser compativel com a escala forne-
cida pelo drive.

Odrive fornece um dado para os modulos I/O escalonados da seguinte forma

Analog input type Valores
-10V..+10V -32768..+32767
oV..+-10V 0..+65535
4.20mA +13107..+65535

As saidas analdgicas 0..1 sao gerenciadas através dos parametros do drive, e o valor produzido pelo drive é gra-
vado em cima daquele gravado pelo MDPLC ou comunicagéo serial ou fieldbus.

—' 4 v

R | 5460 Dig Analog out 0 ext sysExtlOAnaOut0

v v 1
R [ 5462 Dig Analog out 1 ext sysExtlOAnaOut1 —P» p
R D
W 5464 Dig Analog out 2 ext sysExtlOAnaOut2 P (O
\F/{V 5466 Dig Analog out 3 ext sysExtlOAnaOut3 —P»
5\/ 5468 Dig Analog out 4 ext sysExtlOAnaOut4 —P»
sv 5470 Dig Analog out 5 ext sysExtlOAnaOut5 |—Jp E)
\F/{V 5472 Dig Analog out 6 ext sysExtlOAnaOut6 —P» 0
5\/ 5474 Dig Analog out 7 ext sysExtlOAnaOut7 P
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16 — DADOS DO MOTOR

A partir deste menu (MOTOR DATA) \{océ pode inserir os dados da placa do motor e os valores “basicos” para as
caracteristicas de tensao/frequéncia. E importante inserir os dados corretos para otimizar a operagao do drive e do
aplicativo como um todo. Estes dados sdo necessarios para obter:

a) Calculo dos fatores de normalizagdo necessarios para a regulagem
b) Calculo dos valores estimados para os parametros do motor necessarios para a regulagem

Tensao nominal, Velocidade nominal, Frequéncia nominal, Corrente nominal, Cos phi, Tensdo basica e Frequéncia
basica devem ser inseridos (o valor padréo de Cos phi pode ser usado se este valor nao estiver presente na placa).
Depois de inserir esses parametros, envie um comando Take motor par para calcular (a) e (b) acima. O motor ndo
pode ser habilitado até que o comando Take motor par tenha sido definido. Se alguns resultados forem inconsist-
entes, ou se o motor for muito menor que o drive, uma mensagem de erro é exibida indicando overflow de capacidade
numeérica e o conjunto de parametros anterior é restaurado no submenu “Mot plate data”.

P2006  P.2000 P.2002 P2006  P.2000 P.2002

/ / ] / / l
Motor & Co./ / / Motor & Co./ / /
Type:ABCDE [ / IEC 34-1/VDE 0530 [ Type:ABCDE [ / IEC 34-1/ VDE 0530 [
Motor: 3 phase ¢ 50 Hz / Nr 12345-?1 Motor: 3 phase ¢ 60 Hz / Nr 12345-?1
Rated voltage 400V 4 I nom 67A Rated voltage 575V & I nom 2A ¢
Rated power 3 kW Power factor 0.8 ¢ Rated power 2 Hp Power factor  0.83 ¢
Rated speed (n,) 1420 rpm ’ Rated speed (n,) 1750 rpm Efficiency 86.5 ’
IP54 Iso KI F s1 | | IP54 Iso KI F s1 | |
Made in ............. Made in ..............

P.2012 P.2012

Placasde dados do motor

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
16.12000Rated voltageVFLOATSIZE50.0690.0RWZSFVS

Configuragédo da tensdo nominal do motor conforme indicado na placa de dados. Esta é a tensdo que o drive deve
fornecer

na frequéncia nominal do motor

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
16.22002Corrente nominal AFLOATSIZE0.32200.0RWZSFVS

A corrente nominal do motor em sua poténcia (kW / Hp) e tens&o nominal (indicada na placa de dados do motor).

Se estiver usando um Unico drive para controlar varios motores conectados em paralelo (somente possivel no
modo V/f), insira um valor que corresponda a soma das correntes nominais de todos os motores; neste caso, néo
execute nenhuma operacéo de autoajuste.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
16.32004Velocidade nominalrpmFLOATSIZE10.032000.0RWZSFVS

Velocidade nominal do motor a plena carga em rpm (rpm = m-1). Em alguns motores, € indicada a velocidade sinc-
rona (por exemplo, 1500 rpm para um motor de 4 polos) e o escorregamento, ou seja, a perda de rotagdes entre a
condigao de marcha sem carga do motor e a condi¢cdo de carga nominal (por exemplo, 80 rpm). Insira o seguinte:
velocidade sincrona - escorregamento.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
16.42006Rated frequencyHzFLOATSIZE10.01000.0RWZSFVS

Frequéncia nominal do motor expressa em Hz, na qual o limite de enfraquecimento do fluxo comega.
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16.52008Pole pairsUINT16SIZE1(*) RWZSFVS

Pares de polos do motor. (*) Malha aberta (Sensorless) e Malha fechada = 20pp.

O numero de pares de polos do motor é calculado usando os dados da placa do motor e aplicando a seguinte
férmula:

60 [s] x f [Hz]
nN [rpm]

Onde:

p = pares de polos do motor

f = frequéncia nominal do motor (P. 2006)
nN = velocidade nominal do motor (P. 2004)

16.62010Rated powerkWFLOATSIZE0.052000.00RWZSFVS

Poténcia nominal do motor na tensao e frequéncia nominais. Este valor representa a poténcia mecanica produzida
no eixo do motor.

16.72012Rated power factorFLOATSIZE0.60.95RWZSFVS

Fator de poténcia do motor, conforme indicado na placa de dados (Cos o). Este parametro nem sempre esta pre-
sente na placa de dados do motor: neste caso, use o valor padréao presente no drive.

16.82020Take parametersBITO0TRWZFVS

Salva os dados do motor configurados no drive. Este comando deve ser fornecido por Ultimo apés inserir os valores
apropriados de todos os parametros listados acima. Isso significa calcular os fatores de normalizagéo (a) e os va-
lores estimados para os parametros do motor (b). O drive ndo pode ser iniciado até que o comando Take param-
eters seja emitido.

INotal Isso nao é salvo permanentemente. Use o comando "Save Parameters” no menu DRIVE CONFIG para salvar na memodria
permanente.

16.92022Autotune rotationBITO01RWZFVS

Efetua autoajuste em rotagdo: o motor deve estar desacoplado da carga ou a transmissao nao deve representar
mais que 5% da carga. Este procedimento permite o maior grau de precisédo possivel na medigéo dos parametros
do motor. Para executar o comando deve-se primeiro abrir o contato de habilitagdo de hardware entre os terminais
7 e S3. Em seguida, defina o parametro Regulation mode para Autotune. Se vocé ainda n&o estiver no modo
Local, pressione a tecla Local (o ﬁ LED acendera) e feche novamente o contato de habilitagdo do hardware (ter-
minais 7 e S3). O autoajuste agora pode ser executado. Ao final do procedimento de autoajuste, abra novamente o
contato entre os terminais 7 e S3 e faca o reset dos pardmetros que foram modificados.

16.102024Autotune stillBITO01RWZFVS

Efetua o autoajuste com o motor acoplado a transmissdo. O procedimento de autoajuste pode limitar a rotagdo do
eixo do motor. Para realizar o autoajuste, siga o procedimento descrito no parametro anterior.

16.112026 Autotune modeENUMReduced01ERWZFVS

Seleg¢do do modo de autoajuste dos parametros do motor.
OReduzido
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1Estendido

Se definido como 0, todos os parametros do motor sdo medidos, exceto aqueles relacionados a curva de saturagéao
nao linear. Use este modo para obter um procedimento de autoajuste mais rapido.

Se definido como 1, todos os parametros do motor sdo medidos. Use este modo para obter maxima eficiéncia: este
procedimento pode demorar alguns minutos.

16.122028Take par statusENUMRequired0ORFVS

Indicagéo do estado de salvamento do paradmetro.

ONecessario
1Concluido

O parametro exibe a mensagem Necessario (Required) quando os parametros do motor inseridos precisam ser
salvos. Depois de salvos, o parametro indica Concluido (Done).

16.132030Autotune statusENUMRequired0ORFVS

Indicagéo do estado de execucgéo do autoajuste dos parametros do motor.

ONecessario
1Concluido

O parametro exibe a mensagem Necessario (Required) quando o autoajuste do parametro do motor é necessario.
Quando o auto-ajuste estiver completo, o parametro indicara Concluido (Done).

16.142050Measured RsohmFLOATCALCF0.0005200.0ERWSFVS

Valor medido da resisténcia do estator.

16.152052Measured DTLVFLOATO0.00.0100.0ERWSFVS

Valor medido da compensagéo do tempo morto.

16.162054Measured DTSV/AFLOAT0.00.0100.0ERWSFVS

Valor medido do gradiente de compensacgao.

16.172056Measured LsigmHFLOATCALCF0.01700.0ERWSFVS

Valor medido de indutancia de disperséo.

16.182058Measured InNNAFLOATCALCFO0.11000.0ERWSFVS

Valor medido da corrente de magnetizagdo nominal.

16.192060Measured InXAFLOATCALCF0.00.0ERWSFVS

Valor medido de saturagao da corrente de magnetizagao.

16.202062Measured FIxXNWbFLOATCALCFO0.0510.0ERWSFVS

Valor medido de fluxo nominal.
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16.212064Measured FIxXXWhFLOATCALCF0.00.0ERWSFVS

Valor medido de saturagao de fluxo.

16.222066Measured P1FLOATO0.050.01.0ERWSFVS

Valor medido do primeiro parametro para definir a curva de magnetizagdo do motor.

16.232068Measured P2FLOATY.03.018.0ERWSFVS

Valor medido do segundo pardmetro para definir a curva de magnetizagéo do motor.

16.242070Measured P3FLOAT0.870.01.0ERWSFVS

Valor medido do terceiro parametro para definir a curva de magnetizagéo do motor.

16.252072Measured RrohmFLOATCALCF0.0005200.0ERWSFVS

Valor medido da resisténcia do rotor.

16.262078Take tune parametersBIT001ERWZFVS

Salva os dados do motor calculados pelo procedimento de autoajuste no drive.

INotal Os dados nao sdo salvos permanentemente. Use o comando "Save Parameters” no menu DRIVE CONFIG para salvar na
memdria permanente.
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17 - ENCODER

O modo de controle de malha fechada requer uma leitura de velocidade por um encoder digital no eixo do motor. A
placa EXP-ENC opcional é necessaria para adquirir os sinais do encoder. Placas opcionais foram desenvolvidos para
adquirir diferentes tipos de sinais de encoder. Elas permitem que o drive use sinais incrementais e absolutos como
feedback. A variagdo natural da velocidade gerada pela inducdo da carga da maquina, conhecida como deslizamento,
pode ser compensada pelo feedback de velocidade fornecida pelo encoder no modo V/f. No modo vetorial de campo
orientado, o feedback do encoder de malha fechada é essencial para a operagao correta do drive.

2100 - Encoder 1 pulses
1024  ppr Lt _El_u?_ll_ 2104 - Encoder 1 input cfg
igital [ Ty]
= [1ILIL
2110 - Encoderlsignal check > 2102 - Encoder 1 supply
v » i
ICheak A-B ™ Sinus ’—5_2 v Supply
2106 - Encoder 1 repetition A
P o0
2108 - Encoder 1 signal Vpp ,“s'lgr?g';‘;ﬁ IND dmsmnjv ———— L R tith
L epetition
1.00 v - o E
r--oEncoder 1 configuration 2112 - Encoder 1 SSI clocks FRE— Encoder 1 monitor _____ .
| vection || | SEEBI [ aaor - ercodor 1 opeod |
1 21320 - Encoder 1 direction H ! 2150* - Encoder 1 spae !
' i
i 2114-E derlSSI bit H H
EINDI. inverted | v E ncoder, pos bits i o rpm i
| 2122 - Encoder 1 mode H 13 1 2162* - Encoder 1 position H
' [ 1 1
i|None v H 1 H
: i ————= | 2182 - Encoder1 ENDAT clock : 0 |cnt :
1 2124 - Encoderlspeed filker 1 EnDat |1 MHz | ! 5350* - Encoder 1 state !
' H e ' '
e ; 1 :
i i
1 5252% - Encoder 1 err code '
. Af/@% ; ;
pebrrace oo ;
STE H H
i 2172* - SpdFbkLoss code i
H h SpdFbkLossCode|i
S eyepeyepepepepeyyepeyspapepepes H
5100 - Encoder 2 pulses
1024  ppr - _EI_I:LII_ 5104 - Encoder 2 input cfg
igital [ 7o]
> LI
5110 - EncoderZsignal check Va2V 5102 - Encoder 2 supply
Iche(:k A-B hd _: Sinus |—5-2 v Supply
5106 - Encoder 2 repetition A
e 0
5108 - Encoder 2 signal Vpp m IND dmsmn:IV o A R tith
L epetition
100 v - —= E
Encoder 2 configuration 5112 - Encoder 2 551 clocks rm——— Encoder 2 monitor | _____ N
poTTTTmTTTmmT ST mmEmammaaemns H m 13 i i
1 5120 - Encoder 2 direction H 13 ! 5150* - Encoder 2 speed !
EIND[ inverted | v E 5114 - Encoder255I pos bits E o rpm E
H ' 1 1
1 5132 - Encoder 2 mode H 13 } 5162* - Encoder 2 position H
' [ 1 i
i|None ~ ' i H
: i ———— | 5182 - Encodar2 ENDAT clock ' 0 [ocnt '
i 5134 - Encoder2speed filter E EnDat I-I MHz |~ [—! 5260* - Encoder 2 state '
1| 2000 ms ' i i} 1
' ' ' '
.............................. a ' '
1 1
1 5362* - Encoder 2 err code i
= : :
rbhrace  wowoom a
STE H H
: 2172* - SpdFbkLoss code :
i/ 00000000h SpdFbkiossCodel;
e Fl
5200 - Encoder 2 pulses
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17.1 — CONFIGURAGAO DO ENCODER/ENCODER

MenuPARDescriptionUMTypefB BIDefMinMaxAccMod
17.1.15310 Encoder sel src LINK 16 6000 0 16384 ERW FVS
Selegao da origem (fonte) da entrada a ser usada para selecionar o encoder de feedback de velocidade. As entra-
das digitais que podem ser usadas podem ser selecionadas na lista “L_DIGSEL2”.

Quando o valor do sinal é 0, esta associado ao encoder 1.
Quando o valor do sinal é 1, esta associado ao encoder 2.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
17.1.25314 Encoder sel mon UINT16 00 1 ER FVS

O encoder selecionado como dispositivo de feedback é exibido.

0 Encoder 1
1 Encoder 2

MenuPARDescriptionUMTypefB BITDefMinMaxAceMod
17.1.32172 SpdFbkLoss code UINT32 000 ER FVS
O alarme Speed fbk loss gerado por uma falha do encoder é exibido. Como cada tipo de encoder gera o alarme

de forma diferente (erro de sinal incremental, erro de sinal absoluto, erro serial), este parametro exibe informagdes
sobre o alarme ocorrido. Se houver varias causas simultaneas, estas sdo mostradas neste parametro.

Bit Valor Nome

0 0x01 CHA

1 0x02 CHB

2 0x04 CHz

3 0x08 MOD_INCR

4 0x10 MOD_ABS

5 0x20 CRC_CKS_P

6 0x40 ACK_TMO

7 0x80 DT1_ERR

8 0x100 Error Setup
10..15 Livre
16..31 Dependendo do tipo de feedback.

Para mais detalhes, consulte a descrigdo do alarme Speed fbk loss e o capitulo “9.2.1 Alarme de perda de feed-
back de velocidade de acordo com o tipo de feedback” do manual do ADV200 QS.

INotal Para interpretar corretamente as causas do alarme, sera necessario converter o cddigo hexadecimal no pardmetro 17.29
SpdFbkLoss, PAR 2172, para o cddigo bindrio correspondente e, em seguida, utilizar a tabela do encoder usado para verifi-
car os varios bits ativos e a respectiva descrigéo.

Exemplo com o encoder Endat:

PAR 2172 = AOH (valor hexadecimal)

A0 néo esta presente na coluna valor da tabela “Perda de feedback de velocidade [22] com encoder EnDat abso-
luto”.

A0 deve ser visto como uma bitword que significa A0 -> 10100000 -> bit 5 e bit 7. Isso indica a intervengao
simultanea das seguintes causas:

Bit 5 = 20H Causa: sinais SSI perturbados causam um erro CKS ou Paridade

Bit 7 = 80H Causa: O encoder detectou um mau funcionamento e sinaliza isso ao drive por meio de bit de Erro. Os
bits 16..31 contém o tipo de mau funcionamento detectado pelo encoder.
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7.2 - ENCODER/ENCODER 1

“

17.2.12100Encoder 1 pulsespprUINT16CALCICALCICALCIRWZFVS

Configuragao do numero de impulsos do encoder de feedback.

17.2.22102Encoder 1 supplyVFLOAT5.25.2CALCFERWZFVS

Configuragao da tenséo de alimentagao do encoder fornecida pela respectiva placa opcional. Os valores minimo e
maximo sdo modificados de acordo com o tipo de placa de encoder aplicada.

Tipo de opcéo de encoder Def Min. Max.
Enc1 EXP-DE-I1R1F2-ADV 5,2V 5,2V 20,0V
Enc2 EXP-SE-ITR1F2-ADV 5,2V 5,2V 6,0V
Enc3 EXP-SESC-I1R1F2-ADV 5,2V 5,2V 6,0V
Encd EXP-EN/SSI-ITR1F2-ADV 5,2V 5,2V 10.0V
Ench EXP-HIP-ITR1F2-ADV 8,0V 7,0V 12,0V
Enc6 EXP-RES-11R1-ADV - - -
Enc7 EXP-DE-I2R1F2-ADV 5,2V 5,2V 20,0V
Enc8 EXP-ASC-11-ADV 5,2V 5,2V 6,0V

17.2.32104Encoder 1 input cfg ENUMTTLO1ERWZFVS

Definigao da configuragao de entrada do encoder digital incremental, TTL ou HTL.

0 HTL
1TTL

O valor deste parametro é definido automaticamente em HTL quando o valor digitado no parametro Encoder 1
supply é superiora 6,0 V.

17.2.42106Encoder 1 repetition ENUMNo division03ERWZFVS

Configuragao do divisor a ser aplicado a frequéncia de saida de repetigao do encoder.

0 Sem diviséo
1 Dividir 2
2 Dividir 4
3 Dividir 8

17.2.52108Encoder 1 signal VppVFLOAT1.00.81.2ERWZFVS

Configuracgéo do valor de tenséo pico a pico do sinal do encoder 1. Os encoders senoidais incrementais e os en-
coders SinCos absolutos normalmente produzem sinais com uma tenséo pico a pico de 1 Vpp. Devido as quedas
de tensao ao longo do cabo, o sinal pode ter uma tensé&o pico-a-pico menor ao chegar na placa de feedback, acion-
ando o alarme Speed fbk loss.

Este parametro permite configurar o valor da tensao pico a pico dos encoders senoidais incrementais e encoder
absolutos SinCos nos terminais de entrada da placa de feedback.

17.2.62110Encoder1signal check ENUMCheck A-BO1ERWZFVS
Configuragado de quais canais do encoder digital incremental 1 devem ser controlados para processar Speed fbk
loss [22].

0 Verificagao desabilitada
1 Verificar A-B
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2 Verificar ABZ
4 Verificar AB-SE

Se definido como 1, a aplicagao verifica a presenga dos sinais dos canais A-B
Se definido como 2, a aplicagao verifica a presencga dos sinais dos canais A-B-Z

Se definido como 4, a aplicagao controla a perda de feedback para encoders SE (single ended).
Se a aplciacao detectar a auséncia de feedback, € gerado Speed fbk de loss [22].

Como a perda de feedback nao pode ser detectada em velocidades proximas a zero, o controle so6 é realizado se a
referéncia de velocidade for maior que o valor definido no parametro 4564 SpdFbkLoss threshold. Também é im-
portante considerar o fato de que ao trabalhar com uma referéncia de velocidade um pouco acima do limite definido
no parametro 4564 SpdFbkLoss threshold, o erro de velocidade pode exceder o limite definido, dada a carga ou
o limite de corrente, e gerar alarmes falsos.

Nesse caso, aumente o valor do parametro 4550 SpdRefLoss threshold ou do parametro 4554 SpdRefLoss holdoff.

17.2.72112Encoder 1 SSI clocks UINT1613925ERWZF_S

Configuragado do comprimento do pacote serial do encoder SSI 1 usado. O valor € mostrado na ficha técnica do
encoder e definido em ciclos de clock (geralmente de 13 a 25 bits).

Exemplo de encoder de volta unica
13 bits de posig¢ao: configurar par 2114 = 13.
13 bits de clock: configurar par 2112 = 13.

Exemplo de encoder multivoltas
13 bits de posigéao: configurar par 2114 = 13.
25 bits de clock: configurar par 2112 = 25.

17.2.82114Encoder1SSI pos bits UINT1613925ERWZF_S

Configuragao do numero de bits usados pelo encoder SSI 1 para definir a posigao.
Veja exemplos do PAR 2112.

17.2.92182Encoder1 ENDAT clockENUM1 MHz01ERWZFVS

Selegao do valor do clock para o Encoder 1 tipo ENDAT.
01 MHz
1 500 kHz

17.2.102130Encoder 1 directionENUMNot inverted01RWZFVS
Selegdo da diregdo do encoder

ON3&o invertido
1Invertido

Definindo 0, os sinais de feedback do encoder néo sao invertidos.
Definindo 1, os sinais de feedback do encoder sao invertidos.

17.2.112132Encoder 1 modeENUNMNoneCALCICALCIERWZFVS

Configuragado do método de medigao da velocidade do encoder conectado a placa opcional. O drive reconhece
automaticamente a placa de encoder inserida e mostra apenas os métodos compativeis.

0 Nenhum
1Digital FP
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2Digital F
3Sinus

4Sinus SINCOS
5Sinus ENDAT
6Sinus SSI
7Sinus HIPER
8Resolver
9Abs SINCOS
10ENDAT
11SSI

O procedimento de medi¢ao de velocidade depende do tipo de placa de encoder; os valores padrao minimo e
maximo sao definidos de acordo com o tipo de placa de feedback aplicada.

Tipo de opgéo de encoder Def Min. Max.
Enc 1 Digital F Digital FP Digital F
Enc 2 Sinus Sinus Sinus
Enc 3 Sinus SINCOS Sinus SINCOS Sinus SINCOS
Enc 4 Sinus SSI Sinus ENDAT SSI
Enc 5 Sinus HIPER Sinus HIPER Sinus HIPER
Enc 6 Resolver Resolver Resolver
Enc 7 Digital F Digital FP Digital F
Enc 8 SINCOS / No inc dig SINCOS / No inc dig SINCOS / No inc dig

Na presenca da opgao de encoder Enc 1:

« definir 1 (FP digital) seleciona o método de medigédo de frequéncia e periodo. Esta selecéo € preferivel para
aplicagdes que giram em velocidades muito baixas.

+  definir 2 (Digital F) seleciona o método para medir a frequéncia. Este tipo de medi¢do permite obter alta pre-
cisdo e dinamica em média e alta velocidade.

Na presenca da opcgao de encoder Enc 4:

* aselegdo 10 (ENDAT), em oposicao a selegao 5 (Sinusoidal ENDAT), indica que o encoder ndo possui canais
incrementais. A comutacao entre as duas selegdes € automatica por meio de um procedimento de reconheci-
mento.

* aselegdo 11 (SSI), em oposicao a selegdo 6 (Sinusoidal SSI), indica que o encoder ndo possui canais incre-
mentais. A alternancia entre as duas selecdes deve ser realizada manualmente durante o comissionamento.
MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
17.2.122134Encoder1speed filtermsFLOAT2.0000.12520.000ERWFVS

Configuragédo da constante de tempo do filtro aplicado a leitura de pulso do encoder de feedback. O parametro afeta
tanto a precisdo da medi¢ao de velocidade quanto a dindmica obtida no controle de malha fechada. Tempos de
atualizagao longos permitem maior estabilidade (mais filtragem) da medigéo de velocidade, pois um maior nimero
de pulsos do encoder € contado em uma determinada velocidade de rotagéo. Por outro lado, o uso de um filtro de
medigao de velocidade produz retardos que ndo permitem alta dindmica da malha de controle. Configura¢des baixas
ampliam a largura da faixa de regulagem, mas podem acentuar qualquer disturbio.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
17.2.132150Encoder 1 speedrpmINT1616/32000ERFVS

A velocidade do motor medida pelo encoder é exibida.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
17.2.142162Encoder 1 positioncntUINT1616000ERFVS

A posigao do encoder € exibida. A escala € Numero de impulsos do encoder *4.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
17.2.155350Encoder 1 stateUINT16000ERFVS

Indica o estado do Encoder 1 (1= erro, 0 = sem erro) independentemente de este Encoder ser ou ndo usado como
feedback para controle do motor.
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17.2.165352Encoder 1 err codeUINT32000ERFVS

Este parametro contém um codigo hexadecimal que fornece informagdes sobre o tipo de erro ocorrido.

Os valores de erro sdo os mesmos (e tém o mesmo significado) que os indicados no parametro IPA 2172 SpdFb-
kLoss code.

7.3 — ENCODER/ENCODER 2

“

17.3.15100 Encoder 2 pulses ppr UINT16 CALCICALCICALCI ERWZ FVS

Configuragao do numero de impulsos/rev do encoder incremental montado no slot 1 ou 3.

17.3.25102 Encoder 2 supply VV FLOAT 5.2 5.2 CALCF ERWZ FVS

Configuragao da tenséo de alimentagéo do encoder fornecida pela respectiva placa opcional. Os valores minimo e
maximo referem-se as placas de encoder digital incremental com um ou dois encoders.

17.3.35104 Encoder 2 input ¢cfg ENUM TTL 0 1 ERWZ FVS

Definicao da configuracao de entrada do encoder digital incremental, TTL ou HTL.

0 HTL
1TTL

O valor deste parametro é definido automaticamente em HTL quando o valor digitado no parametro Encoder 2
supply é superior a 6,0 V.

17.3.45106 Encoder 2 repetition ENUM No division 0 3 ERWZ FVS

Configuragéao do divisor a ser aplicado a frequéncia de saida de repeticdo do encoder.

0 Sem divisdo
1 Dividir 2
2 Dividir 4
3 Dividir 8

17.3.55108Encoder 2 signal VppVFLOAT1.00.81.2ERWZFVS

Configuragao do valor de tensao pico a pico do sinal do encoder 2. Os encoders senoidais incrementais e os en-
coders SinCos absolutos normalmente produzem sinais com uma tens&o pico a pico de 1 Vpp. Devido as quedas
de tensao ao longo do cabo, o sinal pode ter uma tensao pico-a-pico menor ao chegar na placa de feedback, acion-
ando o alarme Speed fbk loss.

Este parametro permite configurar o valor da tensao pico a pico dos encoders senoidais incrementais e encoder
absolutos SinCos nos terminais de entrada da placa de feedback.

17.3.65110 Encoder2signal check ENUM Contr A-B 0 3 ERWZ FVS

Configuragao de quais canais do encoder digital incremental 2 devem ser controlados para processar Speed fbk
loss [22].

0 Verificacdo desabilitada
1 Verificar A-B

2 Verificar ABZ

4 \/erificar AB-SE
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Se definido como 1, a aplicacado verifica a presenga dos sinais dos canais A-B

Se definido como 2, a aplicagao verifica a presenga dos sinais dos canais A-B-Z

Se definido como 4, a aplicagao controla a perda de feedback para encoders SE (single ended).

Se a aplciacao detectar a auséncia de feedback, € gerado Speed fbk de loss [22].

Como a perda de feedback nao pode ser detectada em velocidades proximas a zero, o controle so é realizado se a
referéncia de velocidade for maior que o valor definido no parametro 4564 SpdFbkLoss threshold. Também é im-
portante considerar o fato de que ao trabalhar com uma referéncia de velocidade um pouco acima do limite definido
no parametro 4564 SpdFbkLoss threshold, o erro de velocidade pode exceder o limite definido, dada a carga ou
o limite de corrente, e gerar alarmes falsos.

Nesse caso, aumente o valor do parametro 4550 SpdRefLoss threshold ou do parametro 4554 SpdReflLoss
holdoff.

17.3.75112Encoder 2 SSI clocksUINT1613925ERWZFVS

Configuragao do comprimento do pacote serial do encoder SSI 2 usado. O valor € mostrado na ficha técnica do
encoder e definido em ciclos de clock (geralmente de 13 a 25 bits).

Exemplo de encoder de volta tnica
13 bits de posic¢ao: configurar par 5114 = 13.
13 bits de clock: configurar par 5112 = 13.

Exemplo de encoder multivoltas
13 bits de posic¢ao: configurar par 5114 = 13.

25 bits de clock: configurar par 5112 = 25.

17.3.85114Encoder2SSI pos bitsUINT1613925ERWZFVS

Configuragao do numero de bits usados pelo encoder SSI 2 para definir a posigao.
Veja exemplos do PAR 5112.

17.3.95182Encoder2 ENDAT clockENUM1 MHz01ERWZFVS

Selegdo do valor do clock para o Encoder 2 tipo ENDAT.

01 MHz
1 500 kHz

17.3.105130 Encoder 2 direction ENUM Not inverted 0 1 ERWZ FVS

Selecao da diregao do encoder

ON3&o invertido
1 Invertido

Se definido como 0, os sinais de feedback do encoder ndo sao invertidos.
Se definido como 1, os sinais de feedback do encoder sao invertidos.

17.3.115132 Encoder 2 mode ENUM None CALCICALCIERW?Z FVS

Configuragdo do método de medicéo da velocidade do encoder digital conectado a placa opcional.

0 Nenhum
1Digital FP

2 Digital F
3Sinus

4Sinus SINCOS
5Sinus ENDAT
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6Sinus SSI
7Sinus HIPER
8Resolver
9Abs SINCOS
10ENDAT
11SSI

Na presenca da opgao de encoder Enc 1:

« definir 1 (FP digital) seleciona o método de medigao de frequéncia e periodo. Esta selegao é preferivel para
aplicagdes que giram em velocidades muito baixas.

« definir 2 (Digital F) seleciona o método para medir a frequéncia. Este tipo de medigao permite obter alta pre-
cisdo e dinamica em média e alta velocidade.

Na presenca da opgao de encoder Enc 4:

+ aselecdo 10 (ENDAT), em oposicao a selegao 5 (Sinusoidal ENDAT), indica que o encoder ndo possui canais
incrementais. A comutagéo entre as duas selegdes é automatica por meio de um procedimento de reconheci-
mento.

+ aselegdo 11 (SSI), em oposigéo a selegéo 6 (Sinusoidal SSI), indica que 0 encoder ndo possui canais incre-
mentais. A alternancia entre as duas seleg¢des deve ser realizada manualmente durante o comissionamento.

As outras configuragdes séo relativas ao tipo de encoder usado.

17.3.125134 Encoder2speed filter ms FLOAT 2.0000.12520.000 ERW FVS

Ajuste da constante de tempo do filtro aplicado na leitura dos impulsos do feedback encoder. O parametro afeta
tanto a precisao da medigao de velocidade quanto a dindmica obtida no modo de controle de malha fechada.
Tempos de atualizagéo longos fornecem maior estabilidade (aumento da filtragem) da medigéo de velocidade, pois
mais impulsos do encoder sdao contados em uma determinada velocidade de rotagéo. Por outro lado, o filtro de
medigao de velocidade produz atrasos que impedem a alta dindmica da malha de controle. Configuragbes baixas
aumentam a largura de faixa de regulagem, mas podem acentuar a disturbio.

17.3.135150 Encoder 2 speed rpm INT16 16/32 0 0 0 ER FVS

A velocidade medida para o encoder 2 é exibida.

17.3.145162Encoder 2 position cnt UINT16 16 0 0 0 ER FVS

A posigéo do encoder é exibida. O fator de escala € Niumero de impulsos do encoder *4.

17.3.155360Encoder 2 stateUINT16000ERFVS

Indica o estado do Encoder 2 (1= erro, 0 = sem erro) independentemente de este Encoder ser ou n&o usado como
feedback para controle do motor.

17.3.165362Encoder 2 err codeUINT32000ERFVS

Este parametro contém um codigo hexadecimal que fornece informagdes sobre o tipo de erro ocorrido.

Os valores de erro sdo os mesmos (e tém o mesmo significado) que os indicados no paradmetro IPA 2172 SpdFb-
kLoss code.
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7.4 — ENCODER/ENCODER 3

“

17.4.15200 Encoder 3 pulses ppr UINT16 1024 128 32768 ERWZ FVS

Configuragdo do numero de impulsos/rev do encoder incremental montado no slot 1 ou 3.

17.4.25204 Encoder 3 input cfg ENUM TTL 0 1 ERWZ FVS

Definicdo da configuragéo de entrada do encoder digital incremental 3, TTL ou HTL. Se o encoder tiver alimentagéo
interna, o nivel da tensao de alimentagéo do encoder € igual ao definido para o encoder 2.

0 HTL
1TTL

O valor deste parametro é definido automaticamente em HTL quando o valor digitado no parametro Encoder 2
supply é superiora 6,0 V.

17.4.35210Encoder3signal checkENUMCheck A-BO3ERWZFVS

Configuracao de quais canais do encoder digital incremental 3 devem ser controlados para processar Speed fbk
loss [22].

0 Verificagao desabilitada
1 Verificar A-B

2 Verificar ABZ

4 Verificar AB-SE

Se definido como 1, a aplicagao verifica a presenga dos sinais dos canais A-B
Se definido como 2, a aplicagao verifica a presenga dos sinais dos canais A-B-Z

Se definido como 4, a aplicagao controla a perda de feedback para encoders SE (single ended).
Se a aplciagéo detectar a auséncia de feedback, é gerado Speed fbk de loss [22].

Como a perda de feedback nao pode ser detectada em velocidades proximas a zero, o controle so € realizado se a
referéncia de velocidade for maior que o valor definido no parametro 4564 SpdFbkLoss threshold. Também é im-
portante considerar o fato de que ao trabalhar com uma referéncia de velocidade um pouco acima do limite definido
no parametro 4564 SpdFbkLoss threshold, o erro de velocidade pode exceder o limite definido, dada a carga ou
o limite de corrente, e gerar alarmes falsos.

Nesse caso, aumente o valor do parametro 4550 SpdRefLoss threshold ou do PAR 4554 SpdRefLoss holdoff.

17.4.45230 Encoder 3 direction ENUM Not inverted 0 1 ERWZ FVS

Selegao da diregao do encoder

ON3&o invertido
1 Invertido

Se definido como 0, os sinais de feedback do encoder ndo sao invertidos.
Se definido como 1, os sinais de feedback do encoder sao invertidos.

17.4.55262 Encoder 3 position cnt UINT16 16 0 0 0 ER FVS

A posigéo do encoder é exibida. O fator de escala € Numero de impulsos do encoder *4.

17.4.65370Encoder 3 stateUINT16000ERFVS
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Indica o estado do Encoder 3 (1= erro, 0 = sem erro) independentemente de este Encoder ser ou ndo usado como
feedback para controle do motor.

17.4.75372Encoder 3 err codeUINT32000ERFVS

Este parametro contém um cédigo hexadecimal que fornece informagdes sobre o tipo de erro ocorrido.

Os valores de erro sdo os mesmos (e tém o mesmo significado) que os indicados no paradmetro IPA 2172 SpdFb-
kLoss code.

17.5 - ENCODER/RESOLVER

17.5.12116Resolver pole pairsUINT16118ERWZFVS

Configuragéo dos pares de polos do resolver utilizado (ver dados da placa do resolver).
1 1 par de polos
2 2 par de polos

17.5.22118Resolver frequencyHzUINT1680002000.010000.0ERWZFVS
Valor da frequéncia do resolver (consulte os dados da placa de identificacdo do Resover). Passo 250Hz.

[YEYEHA fim de gerenciar a placa EXP-RES-11R1-ADV, trés pardmetros precisam ser definidos: PAR 2118, 2120 e 2116.

Os parametros PAR 2124 e 2128 podem ser modificados se for necessdrio um ajuste fino da placa e a tensao de saida do
resolver estiver fora dos limites.

Por favor, consulte o manual de instrugdes da placa opcional do Resolver EXP-RES-11R1-ADV (cédigo 1S5F33) para infor-
macoes mais detalhadas

L A A A A T iy

17.5.32120Resolver T ratio KFLOAT0.50.21.0ERWZFVS

Valor da taxa do Transformador do resolver usado (consulte os dados da placa de identificagdo do Resolver).

17.5.42122Resolver repetitionENUM16384 pprO3ERWZFVS

Selegao simulada da repeticao do resolver.
0256 ppr

11024 ppr

24096 ppr

316384 ppr

17.5.52124Resolver LOS thrVFLOAT2.2000.0004.820ERWZFVS

Perda do limite de sinal: Configuragédo do valor limite inferior do sinal do Resolver. Valores abaixo desta configu-
ragao irdo gerar um alarme Speed fbk loss [22].

17.5.62128Resolver MIS thrVFLOATO0.3800.0004.820ERWZFVS

Um valor limite entre as amplitudes dos sinais SIN e COS pode ser definido.

Um alarme ¢é exibido se for detectado uma diferenga de valor de amplitude maior que o valor definido no limite MIS.
Este valor pode ser aumentado: Se o alarme ndo desaparecer, o resolver usado pode estar com defeito ou a fiagdo
drive-resolver nao esta correta.
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
17.5.72094Resolver freeze0 srcLINK166000016384ERWZFVS

17.5.82096Resolver freeze1 srcLINK166000016384ERWZFVS

Indica qual entrada digital pode ser utilizada como Entrada de congelamento 0 ou Entrada de congelamento 1
quando o feedback do resolver € usado e gerenciado por meio do aplicativo MDPLC. A entrada digital & atualizada
a cada 125 ps.

A entrada pode ser selecionada entre as disponiveis na lista “L_RESFREEZE”.
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18 — GANHOS REG DE VELOCIDADE
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A velocidade adaptativa permite que diferentes ganhos do regulador de velocidade sejam obtidos de acordo com a
velocidade ou outro valor. O comportamento do regulador de velocidade pode, assim, ser configurado da melhor ma-
neira para os requisitos especificos da aplicagéo.

(Nota Os reguladores de corrente, fluxo e tensdo podem ser ajustados usando o procedimento de autoajuste. Se isso nao der
certo, os reguladores de corrente e fluxo podem ser ajustados manualmente (isso nao se aplica aos reguladores de tensao,
que nao devem ser modificados pelo usuério). O regulador de velocidade deve ser ajustado manualmente. Os ganhos geral-
mente séo ajustados de acordo com a velocidade do drive.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
18.12200Speed reg P1 gainpercINT1610001000RWF_S

18.22202Speed reg 11 timepercINT1610001000RWF_S

Configuragdo do ganho proporcional e integral do regulador de velocidade, ajuste 1.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
18.32204Speed reg P2 gainpercINT1610001000ERWF_S

18.42206Speed reg 12 timepercINT1610001000ERWF_S

Configuragdo do ganho proporcional e integral do regulador de velocidade, ajuste 2.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
18.52216Gain adapt srcLINK16/32664016384ERWF_S

Selecao da origem (fonte) do sinal a ser utilizado para o ganho de velocidade adaptativo. Os valores que podem
ser associados a fungao estao na lista “L_REF”.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
18.62218Gain adapt spd thr 1_2percFLOAT0.00.0100.0ERWF_S

Configuracao do limite de velocidade para alterar os ganhos do ajuste 1 para o ajuste 2.
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18.72220Gain adapt spd band 1_2percFLOAT0.00.0100.0ERWF_S

Configuragao da faixa dentro da qual os ganhos variam entre o ajuste 1 e o ajuste 2. O uso deste parametro ga-
rante uma transigdo suave entre os dois ajustes de parametros.

18.82226Gain 0 enableENUMDisable01ERWF_S

Habilitagdo do ganho na velocidade zero.

0Desabilitar
1 Habilitar

Quando este parametro é definido como 0, o controle de ganhos na velocidade zero é desabilitado.

Quando este parametro é definido como 1, o controle de ganhos na velocidade zero é habilitado. Esta funcéo &
utilizada para melhorar a resposta do motor abaixo do limite de velocidade zero (Speed zero threshold).

18.92228Speed reg PO gainpercINT1610001000ERWF_S

Configuragao do ganho proporcional do regulador de velocidade na velocidade zero.

18.102230Speed reg 10 gainpercINT1610001000ERWF_S

Configuragao do ganho integral do regulador de velocidade na velocidade zero.

18.112232Spd reg P gain InusepercINT1616/3210001000ERF_S

O coeficiente proporcional atual do regulador de velocidade é exibido como uma porcentagem.

18.122234Spd reg | gain InusepercINT1616/3210001000ERF_S

O coeficiente integral atual do regulador de velocidade é exibido como uma porcentagem.

18.132236Speed reg P gainN/rpmFLOATCALCF0.0500.0ERWSF_S

Configuragao do coeficiente proporcional do regulador de velocidade.

18.142238Speed reg | timemsFLOATCALCF1.05000.0ERWSF_S

Configuragao do coeficiente integral do regulador de velocidade.
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2100 - Inertia comp
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T
31032 - Inertia comp filter
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18.152244Speed reg | dis src LINK16/326000016384ERWF_S

Selecao da origem (fonte) do sinal para Habilitagdo/Desabilitacdo da Parte Integral do Regulador de Velocidade (Nulo=
Habilitado). O sinal a ser associado a esta fungdo pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2".

18.162246Speed reg P factorpercFLOAT16/32000ERF_S

Monitor do valor da componente proporcional da saida do regulador de velocidade. Também estéa disponivel
através de saida analdgica.

18.172248Speed reg | factorpercFLOAT16/32000ERF_S

Monitor do valor do componente integral da saida do regulador de velocidade. Também esta disponivel através de
saida analdgica.

18.182240Inertiakgm?FLOATSIZE0.001100.0RWZSF_S

Configuragao da inércia total da aplicagao em relagao ao eixo do motor.

Ainércia é a tendéncia de um corpo em repouso permanecer em repouso ou de um corpo em movimento retilineo
permanecer em movimento retilineo a menos que seja influenciado por uma forga externa;

Configurando o valor de inércia total do sistema (motor + transmissdo mecénica), o drive ira definir automatica-

mente o PAR 2236 Speed reg P gain ganho proporcional do regulador de velocidade a fim de reagir imediata-
mente as variagdes de velocidade.

18.192242Bandwidthrad/sFLOATSIZE1.0500.0RWZSF_S

Configuragao da faixa.

A largura de faixa define o desempenho dindmico em termos de capacidade de seguir as referéncias de velocidade
ou torque que sao variaveis de tempo.

Aumentando o valor, o tempo de resposta do drive aumentara (aumentara automaticamente o PAR 2236 Speed
reg P gain e diminuir o PAR 2238 Speed reg | time).

Um valor maior pode ser usado no caso de conexdes “rigidas” entre 0 motor e a maquina. Caso contrario, vocé
pode encontrar instabilidade do sistema.
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19 - PARAM DO REGULADOR

19.12250Current reg P gainV/AFLOATCALCF0.00.0ERWSF_S

Configuracao do coeficiente proporcional do regulador de corrente.

19.22252Current reg | timemsFLOATCALCFO0.0110000.0ERWSF_S

Configuracao do coeficiente integral do regulador de corrente.

19.32260Flux reg P gainA/WWhFLOATCALCF0.00.0ERWSF__

Configuracao do coeficiente proporcional do regulador de fluxo.

19.42262Flux reg | timemsFLOATCALCF0.0110000.0ERWSF__

Configuragao do coeficiente integral do regulador de fluxo.

19.52264Flux reg P gain OLA/WhFLOATCALCF0.00.0ERWS__S

Configuragao do ganho proporcional do regulador de fluxo quando o drive é usado no modo de controle vetorial de
Fluxo OL. Este parametro é definido automaticamente pelo procedimento de autoajuste.

19.62266Flux reg | time OLmsFLOATCALCF0.0110000.0ERWS__S

Configuracédo do tempo integral do regulador de fluxo quando o drive € usado em no modo de controle vetorial de
Fluxo OL. Este parametro é definido automaticamente pelo procedimento de autoajuste.

19.72270Voltage reg P gainWh/VFLOATCALCF0.00.0ERWSF_S

Configuragao do coeficiente proporcional do regulador de tenséao.

19.82272Voltage reg | timesFLOATCALCF0.1 100.0ERWSF_S

Configuragao do coeficiente integral do regulador de tensao.

Dead time compensation

Output voltage

A

‘\ Dead time slope

>
>

> Voltage command to PWM
Dead time limit

A fungdo de compensacgao de tempo morto (Dead time compensation), compensa a distor¢gao da tenséo de saida
causada pela queda de tensao nos dispositivos IGBT e suas caracteristicas de chaveamento.

A distor¢ao da tenséo de saida pode causar rotagao irregular do motor.
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19.92280Dead time limitVFLOATSIZE0.050.0ERWSFVS

Configuragao do valor de compensacéo de tensédo de tempo morto.

19.102282Dead time slopeV/AFLOATSIZE0.0200.0ERWSFVS

Configuragao do valor da rampa de compensacgéo do tempo morto.

19.112290Voltage baseVFLOATCALCF50.0690.0ERWSF_S

Configuragao do valor de tensdo que determina o limite no qual o enfraquecimento do fluxo comega (tenséo
maxima de saida do drive). Se este parametro for ajustado para um valor igual a velocidade nominal do motor, a
operacéo sera em fluxo nominal na regido de torque constante e fluxo enfraquecido em frequéncias mais altas. O
valor padréao € definido para o valor de alimentagéo de tensao.

19.122292Voltage marginpercFLOAT5.00.010.0ERWSF_S

Ajuste da margem de regulagem de tensao de acordo com a tenséo disponivel. No caso de uma configuracao de
Voltage base préxima ou igual ao valor real da rede, Voltage margin representa a margem permitida pela regu-
lagem de tenséo para executar variagdes rapidas de corrente quando as etapas de carga sao aplicadas repentina-
mente.

Um valor de 5% permite uma resposta muito rapida aos passos de carga, mas com uma perda de tensdo de saida
e, portanto, de poténcia (poténcia de saida reduzida).

O valor minimo (1%) permite atingir uma tens&o de saida maxima (cerca de 98%) da tensao de rede mas com
perda de qualidade da resposta dinamica.

19.132300Minimum speed OLrpmINT16300CALCIERW__S

Configuragéo do limite minimo de velocidade no modo de controle vetorial de fluxo OL. Abaixo deste limite, o regu-
lador sensorless é desabilitado.

19.142302Min speed delay OLmsUINT1620005000ERW__S

Configuragao do retardo para desabilitar o regulador sensorless.

19.152304Speed filter OLmsFLOAT5.00.120.0ERWZ__S

Configuragao da constante de tempo para a velocidade estimada no modo vetorial de Fluxo OL. Ao aumentar este
parametro é possivel reduzir o nivel de disturbio da velocidade estimada, mas a dinamica de controle de veloci-
dade também é diminuida.

19.162306Flux observ gainH OL FLOAT 250.0 10.0 5000.0 ERW __S

Valor de ganho do observador de Fluxo na alta frequéncia/velocidade (modo de cohtrole vetorial de fluxo OL).

[YFYZT,0 valor de frequéncia definido em IPA2322 deve ser maior que o valor definido em IPA2324 (sem sinal). Todos os valores de
ganho de fluxo entre as duas frequéncias séo obtidos por interpolagéo linear.

0 valor de ganho padréo definido na baixa frequéncia (IPA 2316) deve garantir uma operagao suave para todos os taman-
hos de poténcia de motor.

Para possiveis problemas durante a fase de partida de velocidade é possivel melhorar a resposta do motor alterando o valor
do ganho. Valores de ganho altos normalmente garantem mais estabilidade, mas podem levar a erros na estimativa do valor
de torque.

0 ganho em alta frequéncia (IPA 2306) deve ser alterado se forem mostradas flutuacées de velocidade em altas rotagdes.
Aumentando o valor do ganho é possivel obter um melhor desempenho, mas valores muito altos podem levar a instabili-
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dade do controle de velocidade do motor.

19.17 2322 Freq observ gainH OL rad/s FLOAT 50.0 0.0 5000.0 ERW_S

Valor de frequéncia acima do qual se aplica o ganho do observador de Fluxo na alta frequéncia (modo de controle
vetorial de Fluxo OL).

19.18 2316 Flux observ gainL OL FLOAT 100.0 0.0 5000.0 ERW S

Valor de ganho do observador de fluxo na baixa frequéncia/velocidade (modo de cohtrole vetorial de fluxo OL).

19.19 2324 Freq observ gainL OL rad/s FLOAT 1.0 0.0 5000.0 ERW__S

Valor de frequéncia abaixo do qual se aplica o ganho do observador de Fluxo na baixa frequéncia (modo de con-
trole vetorial de Fluxo OL).

19.2023080verFlux percpercFLOAT100.0100.0140.0ERW __S

O valor é expresso como a porcentagem em excesso do fluxo nominal.

OverFlux perc (%)
PAR 2308

120% [--mmeeeemnneeeeee
100% 4/

80%

: Flux step
. E: PAR 2314
OverFlux spd thr (rpm)
200 400 600 800 1000 1200 PAR 2312

19.212310Flux weakening OL ENUM Enable 0 1 ERWZ __S

Ativa ou desativa a redugao de fluxo no modo de controle vetorial de fluxo de malha aberta.

Se definido como Desabilitar, o fluxo ndo é reduzido quando a velocidade do motor excede a velocidade nominal.
Isso resulta em perda de controle e instabilidade.

Para evitar esse problema, defina o parametro como Habilitar.

No modo de malha aberta, um valor de fluxo menor que a velocidade nominal do motor € vantajoso em termos de
estabilidade.

0 Desabilitar
1 Habilitar

19.2223120verFlux spd thrrpmFLOAT40010.01000.0ERW __S

Limite de velocidade abaixo do qual o valor de sobrefluxo definido no PAR 2308 OverFlux perc.
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19.232314Flux stepFLOAT20.012000ERW __S

Configuragao do tempo de rampa na transi¢éo entre o fluxo nominal e o valor de sobrefluxo definido no PAR 2308
OverFlux perc.

19.242320Magnetization timemsUINT16 256 128 4096 ERWZ FVS

Este parametro é usado para desacelerar o transiente de magnetizagao e evitar que o eixo do motor gire devido ao
alinhamento do estator e do rotor.

19.252504Torque comp offsetNmFLOAT0.001000ERWF_S

Parametro que gerencia a compensacao de offset de torque no modo Sensorless. O parametro € inserido por meio
de um procedimento de autocalibragao dedicado.

19.262506Measured motor tempdegCFLOAT20.0-20.0150.0ERWF_S

Temperatura do motor medida durante a autocalibracéo.

19.272510Motor temp comp enENUMDisable01ERWZ__S

Habilita a compensagéao térmica do motor.
0 Desabilitar
1 Habilitar

19.282512Torque offset speedpercUINT167510100ERWZ__S

Velocidade de rotagdo do motor durante a autocalibragdo do offset de torque como uma porcentagem da veloci-
dade nominal do motor PAR 2004.

19.292514Torque offset rampsFLOAT10.010100.0ERWZ__S

Tempo necessario para ir para Torque offset speed IPA 2512.

19.302516Torque offset tuneBITOO1ERWZ__S

Executa o procedimento de autocalibragao para calculo automatico do offset de torque.

O drive deve estar no modo Local: pressione a tecla Local e feche o contato para habilitar o hardware (terminais 7
e S3).
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20 — CONFIGURAGAO DE TORQUE
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
20.12350Torque curr lim PosAFLOAT16/32CALCF0.0CALCFERWSFVS

Ajuste do limite de torque ativo do drive para o sentido positivo da corrente (rotagdo no sentido horario e frenagem
no sentido anti-horario).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
20.22352Torque curr lim NegAFLOAT16/32CALCF0.0CALCFERWSFVS

Configuracao do limite de torque ativo do drive para o sentido negativo da corrente (rotagéo no sentido anti-horario
e frenagem no sentido horario).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
20.32354Torque curr lim selENUMOffO4ERWZFVS
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Configuracao do tipo de comportamento do drive na condi¢ao de limite de corrente.
00ff

1T clim +/-

2T clim mot/gen

3T lim sym

4 T lim pos/neg

Se definido como 0, nenhum tipo especifico de limitagdo de corrente é definido.

Se definido como 1, o limite de torque positivo ativo é Torque curr lim Pos e o limite de torque negativo ativo é
Torque curr lim Neg; o limite é fornecido na corrente de torque.

torque torque
T current lim + T current lim + T current lim +
T current lim -
speed speed
T current lim -
T current lim - T current lim -
T cument lim +
-1% of Motor nom speed +1% of Motor nom speed
Limites de torque com Torque curr lim Sel = 1 Limites de torque com Torque curr lim sel

=2

Se definido como 2, trés condigdes sao possiveis:

1 - Se a velocidade do motor for > +1% da Velocidade nominal, o limite de torque positivo ativo € Torque
curr lim Pos e o limite de torque negativo ativo é Torque curr lim Neg.

2 - Se a velocidade do motor for < -1% da Velocidade nominal, o limite de torque positivo ativo € Torque
curr lim Neg e o limite de torque negativo ativo é Torque curr lim Pos.

3 - Se -1% da Velocidade nominal do motor < velocidade do motor < + 1% da Velocidade nominal, o limite
de torque positivo ativo é Torque curr lim Pos e o limite de torque negativo ativo € Torque curr lim
Neg

Se definido como 3, os limites de torque sao simétricos. A referéncia de torque € o valor do parametro 2358 Torque
lim pos src. Este modo n&o é gerenciado no modo de controle V/f. O limite é fornecido na corrente de torque.

Se definido como 4, os limites de torque sao atribuidos independentemente, definindo o valor do paradmetro 2358
Torque lim pos src como a referéncia de torque positivo e o valor do parametro 2370 Torque lim neg src como
referéncia de torque negativo. A referéncia de torque € o valor do parametro 2370 Torque lim neg src. Este modo
néo é gerenciado no modo de controle V/f. O limite é fornecido na corrente de torque.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
20.42358Torque lim pos srcLINK16/326000016384ERWZF_S

Selecao da origem (fonte) a ser utilizada para definir o limite de torque:

Se o paradmetro 2354 Torque curr lim sel for definido como 3, o limite de torque é simétrico
Se o parametro 2354 Torque curr lim sel for definido como 4, o limite de torque é positivo

Os sinais que podem ser associados a fungcado podem ser selecionados na lista “L_PLIM”.
O parémetro IPA 2338 Torque lim adapt pode ser selecionado (na lista “L_PLIM”) se o parametro IPA 2354 Torque
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curr lim sel estiver definido como [3] T lim sym para gerenciar limites de torque simétricos.

20.52370Torque lim neg src LINK 16/32 6000 0 16384 ERWZ FVS

Selegao da origem (fonte) a ser utilizada para o limite de torque negativo. Os sinais que podem ser associados a
fungédo podem ser selecionados na lista “L_LIM”

20.62372Torque limit pospercFLOAT16/32CALCF0.0CALCFERWF_S

Ajuste do limite positivo para limitagdo de torque.

20.72374Torque limit negpercFLOAT16/32CALCF0.0CALCFERWF_S

Ajuste do limite negativo para limitagdo de torque.

20.82376Torque lim unit selENUM%01ERWF_S

Configuracao da unidade de medida para limites de torque.

0%
1Nm

20.92360Torque lim Pos InuseAFLOAT16/320.00.00.0ERFVS

O valor de limite de torque positivo atualmente usado é exibido. Quando o pardmetro 2354 é definido como [3] T
lim sym ou [4] T lim pos/neg, a unidade de medida do parametro 2360 € Nm.

20.102362Torque lim Neg InuseAFLOAT16/320.00.00.0ERFVS

O valor do limite de torque negativo atualmente usado é exibido. Quando o pardmetro 2354 é definido como [3] T
lim sym ou [4] T lim pos/neg, a unidade de medida do parametro 2362 € Nm.

20.112378Torque ref 1 filtermsFLOAT 0.00.01000.0ERWF_S

Configuragao do filtro no monitoramento do filtro Torque Feed forward. Se IPA2378=0, desabilitado.

20.122380Dig torque ref 1percFLOAT16/320.0-300.0300.0ERWF_S

Configuragao de uma referéncia de torque digital. O valor de referéncia de corrente é proporcional a corrente ativa
do motor e determina o valor do torque. O sinal determina o sentido do torque.

20.132382Torque ref 1 srcLINK16/3231040.016384ERWZF_S

Selegao da origem (fonte) do sinal a ser utilizado para a referéncia de torque. Os sinais que podem ser associados
a funcdo podem ser selecionados na lista “L_VREF”.

20.142392Torque ref 1 mon %percFLOAT16/320.00.00.0ERF_S

Monitoramento da referéncia de torque 1 em %

20.152346Torque current ref 1AFLOAT16/320.00.00.0ERF_S
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Monitoramento da referéncia de corrente de torque 1 em Amps. O monitoramento esta sempre ativo, tanto quando
o drive esta habilitado quanto desabilitado.

20.162348Torque ref 1 monNmFLOAT 1.0 0.125 10.0ERFVS

Monitoramento da referéncia de torque 1 NM.

20.172384Torque ref filtermsFLOAT1.0000.12510.000ERWF_S

Configuragao de um filtro no monitoramento da referéncia de torque.

20.182386Torque ref %percFLOAT16/320.00.00.0ERF_S

Monitoramento do valor de referéncia de torque em %.

20.192390Torque refNmFLOAT16/320.00.00.0ERF_S

Monitoramento do valor de referéncia de torque em Nm.

20.202394Torque %percFLOAT16/320.00.00.0ERF_S

Monitoramento do valor % do Torque nominal do motor.
Os valores estéo disponiveis através de saidas analdgicas.

20.212398TorqueNmFLOAT 0.00.00.0ERF_S

Monitoramento do valor Nm do Torque nominal do motor.
Os valores estéo disponiveis através de saidas analdgicas.

20.222366Torque curr lim RedA FLOAT 16/32 CALCF 0.0 CALCF ERWS F_S

Configuragéo do limite de corrente de torque quando o comando 2368 Torque clim Red src esta habilitado. O
valor padréo e o valor maximo sao calculados automaticamente pelo drive sempre que forem feitas alteragoes nos
dados da placa do motor e apos o autoajuste.

20.232368Torque clim Red src LINK 16 6000 0 16384 ERW F_S

Selegao da origem (fonte) a ser utilizada para reduzir o limite de corrente de torque. Quando este comando esta
habilitado, o limite de torque passa para o nivel definido no parametro 2366 Torque curr lim Red. Os sinais que
podem ser associados a fungéo podem ser selecionados na lista “L_DIGSEL2”.

20.242340Torque scale factorpercFLOAT 100.001.00200.00ERWF_S

Fator de escala do torque nominal do motor em % (Torque %, IPA 2394) para permitir que o usuario exiba o torque
do motor na escala necessaria.

Torque escalonado % = Torque % (IPA 2394) * 100 / Fator de escala de torque (IPA 2340).
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21 — PARAMETROS FV
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
21.12404Voltage torque boost ENUM Disable 0 1 ERWZ V

Habilita o reforgo automatico de tenséo. O reforgo automatico deve ser ativado em caso de cargas pesadas ou
altas inércias aplicadas ao eixo do motor (por exemplo, grandes ventiladores).

A configuragéo padrao do drive é para controle V/f puro.

0Desabilitar
1 Habilitar

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
21.22406Vf voltageVFLOATCALCF10.0690.0ERWZSV

Configuracao do valor maximo de tenséo a ser aplicada nos terminais do motor (geralmente definido de acordo
com a placa de dados do motor).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
21.32408Vf frequencyHzFLOATCALCF10.02000.0ERWZSV

Ajuste da frequéncia nominal do motor (indicada na placa de dados do motor)
Esta é a frequéncia na qual a tensdo de saida do drive atinge a tens&o de saida maxima (Tensao Vf) no motor.
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
21.42410Vf voltage 1VFLOATCALCFCALCFCALCFERWZSV

Configuragao de um valor de tensao intermediario para a curva caracteristica V/f personalizada.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
2152412Vt frequency 1HzFLOATCALCFO0.0CALCFERWZSV

Configuragao de um valor de frequéncia intermediaria para a curva caracteristica V/f personalizada.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
21.62414Vf voltage 0V FLOAT CALCF0.0 CALCF ERWZS V

Compensacéo de queda de tenséo IR a 0 Hz. Este parametro deve ser aumentado no caso de controle V/f puro. O
aumento depende do tamanho do motor. Valores muito altos podem causar sobrecorrente e saturagao do motor.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
21.72430Vf shapeENUNILinear02ERWSV

Selegao do tipo de curva caracteristica V/f

OLinear
1Personalizada
2Quadratica

Defina 0 (Linear) para obter uma curva caracteristica linear V/f, na qual os pontos intermediarios sao redefinidos
para um valor igual a metade dos parametros 2406 e 2408.

O reforgo entra na curva automaticamente.

V A
Par2406 - - - - - - ---- 1
| |
1 1
1 1
] ]
Par2410 |~~~ 2 , i i
2 ' | |
Par.2400 " . | : :
e | ! !
Par.2412 Par.2408 Hz
2

Defina 1 (Personalizada) para obter uma curva caracteristica V/f personalizada, na qual os valores intermediarios
de tensao e frequéncia sao definidos por par@metros 2410 e 2412, pois € o ponto em que o Reforgo se junta a
curva caracteristica.

V3
Par.2406

Par.2410
Par.2400

- | |

Par.2412 Par.2408 Hz

Defina 2 (Quadratica) para obter uma curva caracteristica quadratica V/f, util para controlar bombas e ventiladores,
onde o torque é proporcional ao quadrado da velocidade. Quando este tipo de curva é selecionado, o ponto de
tensdo mediana é fixado em 0,25% da tensdo maxima de saida (par.2406), e o ponto de frequéncia mediana em
50% da frequéncia basica (par.2408).
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V A
Par2406 [ ----------

(Par.2410x025) | - - — =
Par.2400 ~ ,

Par.2412 Par.2408 Hz
2

Slip comp

Slip comp

- PAR 2440
Speed setpoint
PAR 664 Slip comp filter
PAR 2442

)
)
Slip comp mode )
)
)

PAR 2444
( Slip P gain

PAR 2446
Measured speed —— (Sliplgain

PAR 2448

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
21.82440Slip compHzFLOATCALCF0.010.0RWSV

Configuracao da compensagéao de escorregamento. Quando o motor assincrono é carregado, a velocidade mecani-
ca do eixo do motor varia de acordo com o escorregamento elétrico, o que afeta a geragao de torque. A fungéo

de compensacao de escorregamento pode ser usada para manter uma velocidade constante do eixo do motor.

A compensagao é realizada variando a frequéncia de saida do drive em fungao de sua corrente de saida e dos
parametros do motor. Assim, para obter o melhor efeito, os dados da placa do motor devem ser configurados ad-
equadamente e o valor correto da resisténcia do estator (Par.2050) deve ser definido ou medido usando a fungédo
de autoajuste. O valor de compensacao de escorregamento é calculado automaticamente durante o procedimento
de autoajuste ou definido manualmente neste parametro.

Durante o ajuste da compensacao de escorregamento, o drive ndo deve estar na condi¢do de limite de corrente.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
21.92442Slip comp filtermsUINT16200505000ERWV

Configuragao do filtro de compensagao de escorregamento. O valor definido neste parametro determina o tempo
de reacao da funcao de compensacgéo de escorregamento. Quanto menor for o ajuste deste pardmetro, maior sera
a reagao de compensagao de escorregamento. Se este pardmetro for muito baixo, pode causar oscilagdes indese-
javeis na velocidade apos variagdes bruscas na carga aplicada.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
21.102444Slip comp modeENUMOpen loop01ERWV

Configuragao do modo de compensagéao de escorregamento.

OMalha aberta
1Malha fechada

Quando definido para 0 (Malha aberta), o valor de compensagéao de escorregamento é o definido manualmente no
paréametro 5210 ou calculado pelo procedimento de autoajuste.

Se definido para 1 (Malha fechada), o valor da compensacéo de escorregamento € medido pela leitura dos sinais
por um encoder digital ligado ao eixo do motor. A placa de expansao EXP-DE-I1R1F1-ADV deve ser instalada no
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drive para aquisi¢cao dos sinais do encoder.

21.112446Slip P gainpercFLOAT1.00.0100.0ERWSV

Configuragao do ganho proporcional de compensagao de escorregamento.

21.122448Slip | gainpercFLOAT1.50.0100.0ERWSV

Configuragao do ganho integral de compensagao de escorregamento.

Vf limit

Vfcurrent lim | time
PAR 2362

Vfcurrent lim P time J

PAR 2460

Torque curr lim Pos Torque lim Pos Inuse
PAR 2350 PAR 2360

Torque curr lim Neg Torque lim Neg Inuse
PAR 2352 PAR 2362

Torque curr lim sel

PAR 2354

21.132460Vfcurrent lim P gainHz/AFLOATCALCF0.01000.0ERWSV

Configuragao do limite de ganho proporcional no modo V/f. Isso é calculado automaticamente se o procedimento
de autoajuste for executado.

21.142462Vfcurrent lim | timemsFLOATCALCF1.050.0ERWSV

Configuragao do limite de ganho proporcional no modo V/f. Isso é calculado automaticamente se o procedimento
de autoajuste for executado.

21.15 2466 Instability comp en ENUM Disable 0 1 ERWZV

Este pardmetro habilita/desabilita a estabilizagao de corrente de um motor assincrono controlado em V/F. Pode
ocorrer que em determinadas situagdes operacionais 0 motor apresente um comportamento instavel (oscilagdes
excessivas da corrente) em condigdes de carga zero (baixos valores de carga) e em baixas velocidades. Se ativa,
esta fungao é capaz de controlar essas oscilagdes tornando o sistema estavel.

0 Desabilitar
1 Habilitar

21.16 2468 Instability comp K ohm FLOAT CALCF 0 200.0 ERWSV

Este paradmetro define o valor de ganho do compensador de instabilidade. O valor é calculado automaticamente pelo
drive quando os dados do motor séo inseridos e o comando Take parameters (PAR 2020) é executado.

21.172480Vf min frequencyHzFLOAT1.00.25.0ERWV

Configuragéo da frequéncia minima no modo de controle V/f. Isso representa a frequéncia de saida minima, abaixo
da qual as regulagens de frequéncia séo ineficazes. Nao é possivel ir abaixo deste valor, independentemente da

1104aDv200 « Descricdo das Funcdes e Lista de Parametros



referéncia que foi definida.

21.182482Vf min freq delaymsUINT1680005000ERWV

Configuragao do retardo do sinal de frequéncia minima no modo de controle V/f.

21.192490Dig Vf scaleFLOAT16/321.00.01.0ERWZV

Configuragao de um fator multiplicador digital para a tensdo de saida do drive no modo V/f.

21.202492Vf scale srcLINK16/323374016384ERWV

Selegao da origem (fonte) do sinal a ser utilizado para definir um fator multiplicador para a tensédo de saida do
drive. As fungdes associaveis estéo na lista “L_VREF”.
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22 — FUNGOES

2008 - Speed ratio div

2000 - Dig speed ratio

I 100 —."—"-‘\_ 3010* - Speed ratio mon
— =l O
556 - Control mode select —
2006% - Speed ratio out mon
[Ramp =] i
2002 - Spaead ratio src rpm
|Dig speed ratio ;I Speed ref limits
. T 664+ - Speed setpoint
Ramps 0 = > ] rpm
‘ InertiaComp I
— -
640 - Dig speed ref 1 Jog 1670 - Speed ref top lim
.I
I 0 rpm —F—“\l— 660* - Speed ref 1 mon H 1500 rem
' ] '
— 0 I i} Fpm E 672 - Speed ref bottom lim E
el i. -1500 rpm ,:
650 - Spead ref 1 src 642 - Dig speed ref 2
IDig speed ref 1 ;I I 0 Fpm — 662* - Speed ref 2 mon —=
| 0 rpm ——0 —
1 /_
—»o 00—
652 - Speed ref 2 src 654 - Speead ref invert src T
[Dig speed ref 2 ;|41 [N =l

2.1 - FUNGOES/TAXA DE VELOCIDADE

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.1.13000Dig speed ratio percINT1616/32100CALCICALCIERWFVS
Esta funcdo permite que uma taxa de velocidade configuravel (Speed ratio) seja aplicada a referéncia principal e
determina a porcentagem da taxa de velocidade. Esta configuragdo pode ser realizada de forma digital, via field-
bus ou através de uma entrada analdgica. Esta fungao é util em sistemas “multi drive” onde é necessario um valor

de escorregamento entre os varios motores usados. O valor de velocidade resultante pode ser lido através do
parametro Speed ratio mon em uma saida analdgica programavel.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.1.23002Speed ratio srcLINK16/323000016384ERWFVS

Selegdo da origem (fonte) do sinal que determina o valor percentual da taxa de velocidade. O terminal a ser asso-
ciado a esta fungao pode ser selecionado na lista “L_VREF”.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.1.33008Speed ratio divENUIVI111000ERWFVS

Este pardmetro define o nimero de casas decimais para configuragdo do PAR 3000 Dig speed ratio. Os valores
possiveis sdo mostrados na tabela abaixo:

Divisor de taxa de velocidade | Valores que podem ser con- Valor % correspondente
figurados no
PAR 3000 Dig speed ratio
1 0-200 0-200
10 0-2000 0-200.0
100 0-20000 0-200.00
1000 0-32000 0-32.000
11
1010
100100
10001000

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.1.43010Speed ratio monFLOATINT16000ERFVS
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O valor da taxa de velocidade a ser aplicado ao valor do sinal de referéncia de velocidade selecionado é exibido.

22.2 - FUNGAO/DROOP

2062 - Droop filter

I 10 ms

Droop limits

2070* - Droop out mon

NN e

2064 - Droop limit

2052 - Droop ref src L

Null =

2386% - Torgque ref %
| 0.0 %
TorqueConf

30 rpm —

3060 - Droop gain
| 0.0 %

A fungéo Droop s6 esta ativa no modo de Regulagem = vetorial de fluxo OL ou vetorial de fluxo CL.
O bloco é composto de:

- um né de comparacgao entre Droop ref src conectado a Analog inp da referéncia de torque do drive mestre (definir
Torque ref nofilter na saida analdégica do mestre) e referéncia de torque do drive escravo (Torque ref nofilter pro-
duzido pelo regulador de velocidade).

- um regulador proporcional cuja saida é adicionada ou subtraida da referéncia do regulador de velocidade do drive
escravo. Configure Speed ref 1 src iguar a Droop out mon.

Antes de ser aplicado a referéncia do regulador de velocidade do drive escravo, o ajuste passa por um filtro passa-
baixo e um limite.

A funcao Droop é usada para controlar dois motores acoplados.

A vantagem de utilizar o bloco Droop é que o regulador de velocidade pode ficar habilitado em ambos os drives. Se
estiver usando a fungao Droop, ela pode ser ajustada para evitar a saturagao do regulador de velocidade em um dos
dois drives. Caso haja perda de carga por um dos dois drives, o ajuste fornecido pelo bloco Droop é limitado pelo
parametro dedicado.

Esta funcao é usada para escalonar a corrente. Este bloco € normalmente usado quando dois motores sao acoplados
mecanicamente entre si (por exemplo, se estiverem conectados ao mesmo eixo). Eles devem girar na mesma veloci-
dade. Se um dos dois motores tender a girar mais rapido, o resultado € uma diferenca nas condi¢des de carga que
leva a uma condigéo de sobrecarga. O segundo motor atua como um freio. Isso causa um desequilibrio de corrente,
que pode ser eliminado usando a fungéo Droop. Um ajuste é adicionado ou subtraido da referéncia do regulador de
velocidade do drive escravo (proporcional a diferenga de carga) para reequilibrar as duas correntes.

Exemplo de maquina na qual a fungéo droop pode ser utilizada.
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DRIVE Aol DRivE
MASTER > SLAVE
Analog
output
A 4
1+
LINE SPEED

Configuragéo de parametros:
Drive mestre:
Analog out x src conectado a Torque ref nofilter
Drive escravo:
Droop ref src connected to Analog inp.
Speed ref 1 src conectado a Droop out mon.
Defina “Droop gain”, Droop limit, Droop filter.

22.2.13052Droop ref srcLINK16/326000016384ERWF_S

Este pardmetro pode ser usado para selecionar a origem (fonte) do sinal Droop ref src . O sinal a ser associado
a esta fungao pode ser selecionado na lista “L_LIM”. Selecione uma entrada analdgica a qual sera conectado um
sinal analdgico do drive mestre com informagées sobre o nivel de referéncia de torque.

22.2.23060Droop gainpercFLOAT0.00.0100.0ERWF_S

Use o parametro Droop gain para ajustar o ganho do regulador proporcional. Definir este parametro como 0,0
forga a saida do bloco Droop para 0.

22.2.33062Droop filtermsUINT16101100ERWF_S

O parametro Droop filter pode ser usado para ajustar a constante de tempo do filtro.

22.2.43064Droop limitrpmINT1616/32300CALCIERWZF_S

O parametro Droop limit pode ser usado para ajustar o valor absoluto do ajuste maximo aplicado pelo bloco Droop
a referéncia de velocidade.

22.2.53070Droop out monrpmINT1616/32000ERF_S

O parametro Droop out mon pode ser usado para ler o tamanho do ajuste aplicado pelo bloco Droop.

Essa variavel € normalmente conectada a Speed ref 1 src para adicionar ou subtrair o ajuste pela fun¢do Droop a
ou da referéncia de velocidade.

Este pardmetro esta disponivel nas listas de selegdo de comparagéo, referéncia de velocidade, saida analdgica, e
escravo->mestre.
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22.3 - FUNGOES/COMP INERCIA

3100 - Inertia comp
I 0.000 komz
J
664* - Speed setpoint sJ 3104%* - Inertia comp mon
I 0 rpm —_— = —FI 0.0 LT
1+s7
SpeadRef
T
2102 - Inertia comp filter
30 ms

Um aumento na resposta dinamica do regulador de velocidade com uma variagéo na referéncia pode

ser modificado variando o valor da corrente durante a fase de aceleragao/desaceleracao para reagir a inércia aplicada
da maquina.

Esses parametros podem ser configurados manualmente pelo usuario.

22.3.13100Inertia compkgm?FLOAT0.00.0100.0ERWSF_S

Valor de compensacao de inércia no eixo do motor. Aumentar este valor pode acelerar a busca do ponto de ajuste
da velocidade. No entanto, se o valor de inércia do sistema definido no PAR 2240 estiver incorreto, isso pode
causar instabilidade de velocidade.

22.3.23102Inertia comp filtermsUINT16301100ERWF_S

Ajuste de um filtro na compensacao de torque. O filtro reduz o ruido devido a diferenciacdo de velocidade no bloco
de inércia.

22.3.33104Inertia comp monpercFLOAT16/320.00.00.0ERF_S

O valor da compensacao de inércia na saida do bloco de fungdes é exibido.
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22.4 —

Speed ref

-;-—Reference 0 thr
S 3154 - DC brake dalay

|| 0.50 s

OQutput current 2156 - DC brake duration
¥ || 1.00 s

2158 - DC brake current

| 500

DC brake state
3160% - DC brake state

.-I Not active

3150 - DC braking cmd src

v H
13152 - DC brake mode H Null s
' '
:IOn()Tl‘! & AtStop - I H R
— o
DC braking emd src — _/_ Speed ref
o ﬂ__q—"‘ Reference 0 thr
3154 - DC brake delay
[T0s0 -
Output current Output current 3156 - DC brake duration
1.00 s
3158 - DC brake current
._‘ Tm o
DC brake state DC brake state
3160% - DC brake state
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3150 - DC braking cmd src
GCLELE L L L L L] L
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1 1
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——
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#
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#
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.-—I Mot active
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O drive é capaz de gerenciar uma fase de injecao de corrente continua. Durante esta fase, € gerado um torque de
frenagem que pode ser usado para parar o motor ou bloquear o rotor.

As seguintes caracteristicas podem ser configuradas:

- sinal usado para ativar a fase de inje¢ao de corrente continua

- modo de ativagao da fase de injecao de corrente continua

- retardo entre a ativagéo da solicitagao de frenagem CC e o inicio da inje¢ao de corrente continua

- duracgéo da fase de injecao de corrente continua

- intensidade da corrente continua injetada

Esta funcao é util para:

- desacelerar o motor girando em qualquer velocidade até a velocidade zero

- desacelerar um motor acionado pela carga antes de aplicar o comando de partida

- manter o rotor bloqueado ao final de uma rampa de desaceleragdo apés um comando de parada.

Esta fungéo n&o pode ser usada para frenagem intermediaria, pois a velocidade do motor deve ser zerada.
Durante a fase de injecado de corrente continua, a energia cinética do motor é dissipada como calor no motor.
Os parametros seguintes permitem o controle completo da fungao.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

22.4.13150DC braking cmd srcLINK166000016384ERWFVS
Este pardmetro é usado para selecionar a origem (fonte) do sinal DC braking cmd. O sinal a ser associado a esta
funcao pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2".
Se o comando for ativado (=1), a frenagem CC ¢é habilitada.
Na condigdo padrao, a origem do sinal DC braking cmd é 6000 (desabilitado).

IYEYEH Durante a fase de injegdo DC no controle, a referéncia de rampa é zerada para evitar reinicios excessivamente rapidos no final da
fase.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.4.23152DC brake modeENUMOff01ERWFVS

Configuragao do modo de frenagem de corrente continua.

00ff

1Stop

2Cmd

3 Cmd&Stop

4 Start

5 Start&Stop

6 Cmd&Start

7 Cmd&Start&Stop

Se definido como 0, a fase de injegédo de corrente continua nunca é executada.

Se definido como 1 a fase de injecéo de corrente continua é executada quando o comando de parada é enviado e
o limite de referéncia de velocidade = zero é atingido.

No modo “Cmd” 2 a fase de injegéo de corrente continua é executada quando DC braking cmd configurado us-
ando o parametro PAR 3150 CC braking cmd src € enviado.

Nos modos “Cmd&Stop” 3, a fase de inje¢cao de corrente continua é executada quando uma das duas condigdes
descritas nos modos “Stop” ou “Cmd” esta presente.

No modo "Start" 4, a fase de injegéo de corrente continua é executada quando o comando de partida € enviado.

NO modo "Start&Stop"5, a fase de injegdo de corrente continua € executada quando o comando de partida é
enviado e quando o comando de parada € enviado e o limite de referéncia de velocidade = zero € atingido.

No modo "Cmd&Start" 6, a fase de inje¢do de corrente continua é executada quando uma das duas condigdes
descritas nos modos “Cmd” ou “Start” esta presente.

No modo "Cmd&Start&Stop" 7, a fase de injecao de corrente continua é executada quando uma das trés con-
di¢cdes descritas nos modos “Cmd” ou “Start” ou “Stop” estiver presente.
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INota:Durante a injegao de frenagem CC, a referéncia de rampa é definida como zero

Quando a injecéo CC é necesséria com o comando de partida, ela é executada quando o limite de referéncia de velocidade
= zero foi atingido

Modo 1 Exemplo:

Com o motor girando em qualquer velocidade, ao habilitar o comando de parada, a saida da rampa diminui de
acordo com o tempo de rampa selecionado. Quando o limite de referéncia de velocidade = zero é atingido PAR
934 Ref is 0, a fase de injecéo de corrente continua € habilitada e a inje¢cao de corrente continua comega apos um
retardo definido no PAR 3154 CC brake delay. PAR 3156 DC brake duration € usado para configurar a duragéo
da fase de injecao e PAR 3158 DC brake current é usado para configurar a intensidade da corrente da fase de
injecéo.

Modo 2 Exemplo:

Motor girando acionado por carga. Quando o drive é habilitado e DC braking cmd é enviado, a fase de injegéo
de corrente continua é ativada. Quando o comando estiver habilitado e apés o retardo configurado no PAR 3154
DC brake delay a injegao de corrente continua comega. PAR 3156 DC brake duration é usado para configurar a
duragao da fase de injecéo e PAR 3158 DC brake current é usado para configurar a intensidade da corrente da
fase de injegéo.

Se o comando for um impulso menor que o tempo definido no PAR 3156 DC brake duration, a fase de injecdo de
corrente continua continua pelo menos pelo tempo definido no parametro 3156 DC brale duration.

Se o comando for um impulso maior que o tempo definido em 3156 DC brake duration, a fase de injecdo de cor-
rente continua continua enquanto o comando estiver presente.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.4.33154DC brake delaysFLOATO0.50.0030.0ERWFVS
Este parametro € usado para configurar o retardo em segundos entre 0 momento em que a frenagem CC é solici-

tada e o momento em que a injecao de corrente continua é iniciada. Este retardo permite desmagnetizar o motor,
evitando assim uma sobrecorrente devido a forga eletromotriz do motor (efm).

O valor deste parametro, adicionado ao parametro 3156 DC brake duration, deve ser inferior ao valor do paramet-
ro 1006 Speed 0 disable dly; caso contrario, a injecdo de corrente continua sera interrompida quando o drive for
desabilitado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.4.43156DC brake durationsFLOAT1.00.0130.0ERWFVS

Este parametro é usado para configurar a duragéo da injegéo de corrente continua nos enrolamentos do estator.

O valor deste parametro, somado ao parametro 3154 DC brake delay, deve ser inferior ao valor do parametro
1006 Speed 0 disable dly; caso contrario, a injegao de corrente continua sera interrompida quando o drive for
desabilitado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.4.53158DC brake currentpercFLOAT50.00.0150.0ERWFVS

Este parametro é utilizado para configurar o valor da corrente continua injetada.
E expresso como uma porcentagem da corrente continua do drive (PAR 488 Drive cont current).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.4.63160DC brake stateENUM16Non active01ERFVS

O status da frenagem de corrente continua € exibido.

ON3&o ativo
1Ativo

T e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e

(Nota Durante a fase de injecéo de corrente continua, o comando Enable nao deve ser ativado. Se o comando Enable for enviado
ao drive, a saida da rampa comeca seguindo a referéncia ajustada; saida de corrente continua é produzida em qualquer
caso. No momento em que DC braking cmd é removido, ha imediatamente um passo de velocidade sem realizar uma
mudanga na rampa.
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Durante a fase de injecéo de corrente continua, para o comando Jog, siga as instrugdes fornecidas para o comando En-
able.
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2.4 - FUNCOES/FRENAGEM CA

‘

A frenagem CA é uma técnica de parada do motor de forma bastante eficiente para motores de até 160 kW. Sua
eficacia é reduzida com poténcias mais altas. Pelo fato de a energia ser dissipada na forma de calor no motor, ndo
substitui a frenagem dinamica padréo (braking chopper) ou solugdes regenerativas, mas pode ser utilizada como
alternativa em determinadas aplicagdes como ventiladores e centrifugas.

A rampa de desaceleragdo minima (tempo de parada) alcangcada depende das condi¢des de carga, das condigbes
de operagéo (velocidade do motor) e das massas (momento de inércia total em relagéo ao eixo do motor). O
torque da carga, para sua agao de frenagem, pode ser considerado como favoravel para a parada do motor.

[YYZYEste recurso esta ativo apenas no modo de regulagem do controle V/f. Nao é recomendado se as condigdes operacionais exi-
girem ciclos de trabalho frequentes.

22.5.1 2484 AC braking ENUM Disable 0 1 ERWZ_V_
Este parametro habilita/desabilita a fungao.
0 Desabilitar

1 Habilitar
Definindo o parédmetro como 0, a frenagem CA é desabilitada. Definindo como 1, o parametro é ativado.

22.5.2 2486 AC brake KpV/A FLOAT CALCF 0.0 100.0 ERWS_V_

Este parametro define o ganho proporcional do controlador Pl usado na frenagem CA. Seu valor € baseado nos
dados do motor inseridos pelo usuario e é calculado automaticamente pelo drive. Aumentar manualmente o valor
obtido aumenta sua execugéo, mas pode causar oscilagoes na velocidade do motor.

22.5.3 2488 AC brake Tims FLOAT CALCF 1.0 1000.0 ERWS_V_

Este parametro define o valor do componente integral do controlador Pl usado na frenagem CA. Seu valor é ba-
seado nos dados do motor inseridos pelo usuario e é calculado automaticamente pelo drive. Reduzir manualmente
o valor obtido aumenta sua execugao, mas pode causar oscilagdes na velocidade do motor.

22.5.4 2478 AC brake active refperc FLOAT -2 -10 10 ERWS_V_

Este parametro define o valor limite da componente ativa da corrente do motor abaixo do qual permite que a fun-
gao dissipe na forma de calor a energia regenerada pelo motor durante sua desaceleragao. E definido como uma
porcentagem da corrente nominal do drive. Valores préximos a zero ou maiores que zero antecipam a intervengéo
da frenagem e aumentam a dissipagéo de energia, mas podem gerar ativagdes desnecessarios em condigcdes de
carga zero ou carga leve. Valores menores que zero produzem o efeito oposto.

Exemplo de Aplicacéo:

O exemplo a seguir refere-se a uma aplicacao de torque constante. Os valores usados permitem calcular aproxi-
madamente o tempo minimo de frenagem em rampa (decTime) usando a fungéo AC Braking.

Dados Necessarios:

P_Poténcia nominal do motor

maximo VElOCIdade maxima do motor

w,Velocidade inicial de frenagem

n,...Eficiéncia do motor

n,, Eficiéncia do drive

JMomento de inércia total em relagcéo ao eixo do motor
T__Valor de torque da carga aplicada

carga

w
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P =160 kW
Velocidade Maxima = 1500 rpm (w_, = 1500 * 211/ 60 = 157.08 rad/s)
Velocidade inicial = 70% (w, =1050 * 21/ 60 = 110 rad/s)

Npor = 0,96

Ny, = 0,98

J =5kgm?

T__ = Desprezivel para aplicagao de torque constante

carga

0,5 = Coeficiente Interno
Pperdafma'x = 0’5 * (1 - nmot) * Pn + (1- l’]inv)*Pn

Pperda_méx= 0,5 *(1- 0,96) * 160000 + (1-0.98)*160000 = 6400 W
Tempodes > (J*w_. *w0)/(P
Considerando desprezivel o valor de TCarga
resultante sera:

Tempodes > (5* 15708 *110)/(6400)=135s

perdafméx)

para aplicagdes de torque constante, o valor minimo de desaceleragao

INEYZEYA acao de frenagem da carga aplicada e o atrito podem contribuir para reduzir o tempo minimo de desaceleragéo. Essa redugéo
adicional depende das caracteristicas da carga. Para aplicacéo de torque varidvel, a reducéo pode ser substancial. Entre em
contato com a WEG para suporte a aplicagdes.

MenuPARDescricaoUMTipoFB BITPadraoMinMaxiAccMod
22.5.52494AC brake with UVRTENUMEnableO1ERW_V_

0 Desabilitar
1 Habilitar

Este pardmetro permite desabilitar a frenagem CA durante a ativagéo de UV RT (consulte “L_ANOUT” on page
305).

«  PAR 2494 =1 (padrdo) e PAR 3280 = 1 (fungédo UV Ride Through habilitada): em caso de queda de tenséo de
rede, o freio CA permanece habilitado.

«  PAR 2494 =0 e PAR 3280 = 1: em caso de queda de tensao de rede, o freio CA € desabilitado
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22.6 —- FUNCOES/SOBRECARGA DO MOTOR

A fungao de controle de sobrecarga fornece logica integradora para proteger o motor contra sobrecarga térmica. Esta
protecéo apresenta o comportamento caracteristico It € € uma emulacgao do relé térmico do motor controlado pelo drive

ADV.

Quando a fungéao esta habilitada, o valor alcangado pelo integrador € armazenado toda vez que o drive é desligado. O

valor salvo é restaurado toda vez que o drive é ligado.

12tm Overload time — PAR 3216 Motor Fan type = (1) Servo fan

12tm Overload time - PAR 3216 Motor Fan type = (0) Auto fan - PAR 260 Motor speed > PAR 2004 Rated Speed

Time [s]
A

PAR 3204 Motor ovld time \

(PAR 2002 Rated Current)*(PAR 3206 Motor service factor)

(PAR 2002 Rated Current)*(PAR 3206 Motor service factor)*(PAR 3202 Motor ovl# factor)
|

Motor current[A]

»

|
| >
|
|

12tm Overload time — PAR 3216 Motor Fan type = (1) Servo fan

12tm Overload time - PAR 3216 Motor Fan type = (0) Auto fan - PAR 260 Motor speed > PAR 2004 Rated Speed

Time [s]
A

PAR 3204 Motor ovld time \

Y I gy

-7
|
|

H |

(PAI% 260 Motor speed = 0)

(PAFl 260 Motor speed = (PAR 2004 Rated Speed/2)) * 25/ 100
(PAF{ 260 Motor speed = (PAR 2004 Rated Speed/2)) * 50 / 100
(PAFi 260 Motor speed = (PAR 2004 Rated Speed/2)) * 75/ 100
(PAF% 260 Motor speed = (PAR 2004 Rated Speed/2

)
)
)
)

1 >

S

(PAR 2002 Rated Current)*(3206Motor service factor)*(PAR 3218 Motor derat factor)

A

Motor current[A]

Y »

(PAR 2002 Rated Current)*(PAR 3206 Motor service factor)

(PAR 2002 Rated Current)*(PAR 3206 Motor service factor)*(PAR 3202 Motor ovld factor)

22.6.13200Motor ovid enableBITO01ERWFVS

Habilitagdo do controle de sobrecarga do motor.

0 Desabilitar
1 Habilitar

Se definido como 0 a fungdo MOTOR OVERLOAD ¢ desabilitada.
Se definido como 1 a fungdo MOTOR OVERLOAD ¢ habilitada.
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.6.23202Motor ovld factorpercFLOAT150.0100.0300.0ERWSFVS

Configuragao do valor de sobrecarga do motor. O valor é expresso como uma porcentagem de Rated current
(PAR 2002) * Motor service factor (PAR 3206).

A corrente obtida de Rated current (PAR 2002) * Motor service factor (PAR 3206) * Motor ovld factor (PAR
3202) ¢é a corrente maxima que pode circular no motor.

Se a fungdo MOTOR OVERLOAD estiver habilitada, o drive ajusta automaticamente o limite de corrente de torque
para que lout max. ndo ultrapasse este valor. A fungdo MOTOR OVERLOAD pode ser usada para fornecer corrente
ao motor no valor de sobrecarga por um tempo definido em Motor ovld time (PAR 3204). Apds o tempo definido, a
fungdo MOTOR OVERLOAD define automaticamente o limite de corrente de torque para que lout max. ndo exceda
Rated current (PAR 2002) * Motor service factor (PAR 3206).

Se o valor do parametro 3202 Motor ovld factor for 100%, a corrente de sobrecarga da fungéo de sobrecarga do
motor € igual a corrente continua da fungéo de Sobrecarga do Motor. Neste caso, o drive se comporta como se o
ciclo de sobrecarga tivesse sido executado e, portanto, define o limite de corrente de torque para que lout max néo
seja maior que a corrente continua, ou seja, Rated current (PAR 2002) * Motor service factor (PAR 3206).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.6.33204Motor ovld timesFLOAT30.010.0300.0ERWSFVS

Configuracao da duragéao da sobrecarga do motor em segundos.

Com a fungao MOTOR OVERLOAD, uma corrente igual ao nivel de Rated current (PAR 2002) * Motor service
factor (PAR 3206) * Motor ovld factor (PAR 3202) é fornecida ao motor pelo tempo definido em Motor ovld time
(PAR 3204).

O tempo de intervengéo da protegdo MOTOR OVERLOAD depende do nivel de corrente que circula no motor,
sendo permitida uma corrente igual ao nivel de sobrecarga pelo tempo definido em Motor ovld time. Uma corrente
abaixo do nivel de sobrecarga é permitida por mais tempo.

Este alarme pode ser atribuido a uma saida digital programavel (Desarme de sobrecarga do motor).
O tempo de desarme depende do valor da corrente do motor; ver figura na pagina anterior.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.6.43206Motor service factorpercFLOAT100.025.0200.0ERWSFVS

Ajuste do fator de servigo do motor. O valor é expresso como uma porcentagem de Rateed current (PAR 2002).
Rated current (PAR 2002) * Motor service factor (PAR 3206) é o ponto no qual a légica do integrador é ha-
bilitada.

A corrente obtida de Rated current (PAR 2002) * Motor service factor (PAR 3206) * Motor ovld factor (PAR
3202) ¢é a corrente maxima que pode circular no motor.

Se a fungdo MOTOR OVERLOAD estiver habilitada, o drive ajusta automaticamente o limite de corrente de torque
para que lout max. ndo ultrapasse este valor. A fungdo MOTOR OVERLOAD pode ser usada para fornecer corrente
ao motor no valor de sobrecarga por um tempo definido em Motor ovld time (PAR 3204). Apds o tempo definido, a
fungdo MOTOR OVERLOAD define automaticamente o limite de corrente de torque para que lout max. ndo exceda
Rated current (PAR 2002) * Motor service factor (PAR 3206).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.6.53216Motor fan type ENUMServo fan01ERWF_S

Este parametro € usado para definir o tipo de sistema de refrigeragao do motor.

0 Auto ventilador
1 Servo ventilador

Auto ventilador indica a presenca de uma unidade de ventilagdo montada no eixo do motor que, portanto, gira a
uma velocidade proporcional a velocidade do motor. O resfriamento ndo é muito eficaz em baixas velocidades do
motor.

Servo ventilador indica a presenga de uma unidade de ventilagdo independente que, portanto, funciona sempre
na velocidade nominal. Garante eficiéncia de resfriamento ideal em todas as velocidades do motor.

Quando a velocidade atual do motor estiver abaixo (PAR 2004 Rated speed / 2) e PAR 3216 Motor fan type =
Ventilador automatico, o tempo de intervengao da protecao MOTOR OVERLOAD deve ser reduzido, pois a refriger-
acgao é insuficiente.
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Abaixo de (PAR 2004 Rated speed / 2) reduz-se o tempo de intervengao da protegao reduzindo a corrente con-
tinua da fungdo MOTOR OVERLOAD.

Quando a velocidade do motor for igual a (PAR 2004 Rated speed / 2), a corrente continua da funcdo MOTOR
OVERLOAD ¢ igual a PAR 2002 Rated current * PAR 3206 Motor service factor, sendo que abaixo desse limite
modifica-se seguindo um padréao linear até PAR 2002 Rated current * 3206 Motor service factor * PAR 3218 Mo-
tor derat factor quando a velocidade do motor chega a zero.

A corrente de sobrecarga da fungdo MOTOR OVERLOAD ¢ obtida por PAR 2002 Rated current * 3206 Motor
service factor * PAR 3202 Motor ovld factor e é a corrente maxima que pode circular no motor. Se a fungao
MOTOR OVERLOAD estiver habilitada, o drive ajusta automaticamente o limite de corrente de torque para que lout
max. nao ultrapasse este valor.

Com a fungdo MOTOR OVERLOAD, uma corrente igual ao nivel de sobrecarga é fornecida ao motor pelo tempo
maximo definido no PAR 3204 Motor ovld time. Quanto menor a velocidade do motor, menor o tempo permitido
(ver figura no inicio do capitulo).

Apos o tempo definido, a fungdo MOTOR OVERLOAD define automaticamente o limite de corrente de torque para
que lout max. nao exceda a corrente continua da fungdo MOTOR OVERLOAD.

Quando a velocidade da corrente do motor exceder (PAR 2004 Rated speed / 2) e PAR 3216 Motor fan type =
Auto ventilador, a corrente continua nao é reduzida, pois o resfriamento é suficiente.

Quando PAR 3216 Motor fan type = Servo ventilador, a corrente continua nao é reduzida, pois o resfriamento é
suficiente.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.6.63218Motor derat factorpercFLOAT50.00.0100.0ERWSF_S

Este parametro € usado para definir o fator de reducao. O valor é expresso em porcentagem do PAR 2002 Rated
current * PAR 3206 Motor service factor.

Quando a velocidade atual do motor estiver abaixo de (PAR 2004 Rated speed / 2) e PAR 3216 Motor fan type =
Auto ventilador, o tempo de intervengao da protegédo deve ser reduzido, pois o resfriamento é insuficiente.

Abaixo de (PAR 2004 Rated speed / 2) reduz-se o tempo de intervengdo da protecéo reduzindo a corrente con-
tinua da fungdo MOTOR OVERLOAD.

Quando a velocidade do motor for igual a (PAR 2004 Rated speed / 2), a corrente continua da funcdo MOTOR
OVERLOAD ¢ igual a PAR 2002 Rated current * PAR 3206 Motor service factor, sendo que abaixo desse limite
modifica-se seguindo um padréo linear até PAR 2002 Rated current * 3206 Motor service factor * PAR 3218 Mo-
tor derat factor quando a velocidade do motor chega a zero.

A corrente de sobrecarga da fungdo MOTOR OVERLOAD é obtida por PAR 2002 Rated current * 3206 Motor
service factor * PAR 3202 Motor ovld factor e é a corrente maxima que pode circular no motor. Se a fungéo
MOTOR OVERLOAD estiver habilitada, o drive ajusta automaticamente o limite de corrente de torque para que lout
max. nao ultrapasse este valor.

Com a fungao MOTOR OVERLOAD, uma corrente igual ao nivel de sobrecarga é fornecida ao motor pelo tempo
maximo definido no PAR 3204 Motor ovld time. Quanto menor a velocidade do motor, menor o tempo permitido
(ver os graficos).

Ap6s o tempo definido, a fungdo MOTOR OVERLOAD define automaticamente o limite de corrente de torque para
que lout max. nao exceda a corrente continua da fungdo MOTOR OVERLOAD.

Quando a velocidade da corrente do motor exceder (PAR 2004 Rated speed / 2) e PAR 3216 Motor fan type =
Auto ventilador, a corrente continua nao é reduzida, pois o resfriamento € suficiente.

Quando PAR 3216 Motor fan type = Servo ventilador, a corrente continua n&o é reduzida, pois o resfriamento é
suficiente.

Se o valor do parametro 3202 Motor ovld factor for 100%, a corrente de sobrecarga da funcdo de sobrecarga do
motor é igual a corrente continua da fungédo de Sobrecarga do Motor. Neste caso, o drive se comporta como se o
ciclo de sobrecarga tivesse sido executado e, portanto, define o limite de corrente de torque para que lout max néo
seja maior que a corrente continua, ou seja, Rated current (PAR 2002) * Motor service factor (PAR 3206) * Mo-
tor derat factor (PAR 3218).

Recomendamos definir o parametro 3218 Motor derat factor a um valor tal que Rated current (PAR 2002) *
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Motor service factor (PAR 3206) * Motor derat factor (PAR 3218) produz um resultado superior a corrente de
magnetizagao do motor.

2.6 - FUNGOES/SOBRECARGA BRES

‘

“ Os resistores de frenagem podem estar sujeitos a sobrecargas repentinas apoés falhas.
Sempre proteja os resistores usando dispositivos de protegao térmica.

Esses dispositivos nao precisam interromper o circuito onde o resistor esta instalado, mas seu contato auxiliar
deve interromper a alimentagdo da segéo de poténcia do drive. Se o resistor exigir a presenga de um contato
de protecao, este deve ser utilizado em conjunto com o que pertence ao dispositivo de protegao térmica.

Warning

22.7.13250Bres controlBIT001ERWZSFVS

Habilitagdo para operagéo da Unidade de Frenagem integrada no drive:
Off = unidade de frenagem desabilitada
On = unidade de frenagem habilitada

Se PAR 3250 = On, o chopper de frenagem é ativado automaticamente quando a tensao do link DC excede o limite
definido no PAR 454 Chopper ON.

22.1.23252Bres valueohmFLOATSIZE5.01000.0ERWSFVS
Configuragdo do valor ohm do resistor de frenagem externo.

22.1.33254Bres cont powerkWFLOATSIZE0.1100.0ERWSFVS
Configuragao da poténcia que pode ser continuamente dissipada pelo resistor de frenagem externo.

22.1.43256Bres overload factorFLOATSIZE1.510.0ERWSFVS
Configuragao do fator de sobrecarga do resistor externo.

22.7.53258Bres overload timesFLOATSIZE0.550.0ERWSFVS
Configuragao do tempo de intervengéo da sobrecarga do resistor de frenagem externo.

22.1.6 3272 Bres enable src LINK 16 6002 0 16384 ERWFVS
Parametros IPA 3272 Bres enable src e IPA 3274 Bres enable inv gerenciam a habilitagdo/desabilitagéo (por
entrada digital) da BU interna conectada a uma resisténcia de frenagem com ou sem klickson de protecao.
A BU interna deve ser habilitada com o parametro IPA 3250 Bres control.
Pode ser usada de duas maneiras:

1) Se vocé usar uma resisténcia com klickson, o contato de protegdo pode ser vinculado a uma entrada
digital configurando adequadamente IPA 3272 da lista L_DIGSEL1. A entrada digital habilitara a fre-
nagem quando a temperatura da resisténcia estiver abaixo do limite de protecéo ou desabilitara quando
a temperatura ultrapassar o limite.

2) Se vocé usar uma resisténcia sem klickson, podera usar o estado de um alarme como (por exemplo)
[15] Bres overload para habilitar a unidade de frenagem quando o alarme esta inativo:

-configure IPA 3272 Bres enable src = IPA 4708 Alm dig out mon 1 (na lista L_DIGSEL1),
-configure IPA 4700 Alarm dig sel 1 =[15] Bres overload,
-configure IPA 3274 Bres enable inv = 1 para inverter o estado ldgico.

22.1.7 3274 Bres enable invBIT 0 0 1 ERWFVS
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Inverte o estado l6gico do comando BU enable do IPA 3272 Bres enable src.
0 Off: inverséao desabilitada
1 On: inversao habilitada
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22.8 — FUNGOES/PAR SET DUPLO

Drive parameters

3204% - Par set select mon

| Set 0 - 3306 - Par set 0 to 1 copy
Setl — Execute |

——0C
— =l -
c——n-—/
3302 - Par set selact src o Set1 -
f Nuil =l

Dois conjuntos independentes de parametros podem ser armazenados no drive ADV200. Eles podem ser seleciona-
dos através da HMI ou usando um comando externo.

Isso torna possivel alterar todos os parametros do drive de forma rapida e automatica de acordo com os varios requis-
itos operacionais. Por exemplo, dois motores com caracteristicas diferentes podem ser controlados alternadamente.

Os parametros do aplicativo MDPLC n&o estéo incluidos nos dois conjuntos de parametros. Isso torna possivel al-
ternar entre todos os parametros do drive em dois grupos separados, tendo um Unico conjunto de parédmetros para a
aplicagao.

Com o configurador WEG_eXpress esta fungao pode ser gerenciada usando os comandos na barra de ferramentas do
programa.

RO|1 -> “read set 0/1”

Este comando € usado para ler o conjunto 0 (e armazenar o conjunto 1 em um arquivo .gfe) ou vice-versa, dependendo de
qual conjunto esta ativo no momento

WO0|1 -> “ write set 0/1”

Este comando € usado para carregar ambos os conjuntos de parametros para o drive

Os comandos da barra de ferramentas “Copy set 0" e "Copy set 1” s&o utilizados apds a abertura de um arquivo .gfe,
onde foram armazenados os dois conjuntos, para carregar o conjunto O € o conjunto 1, respectivamente, para a grade de
parametros, sem interagir com o drive. O contetudo anterior da grade de parametros (que nao tera necessariamente coin-
cidido com o conjunto 0 ou com o conjunto 1) é perdido. Use este comando para descobrir quais valores serao realmente
enviados para o drive.

22.8.13300Par set enableENUMDisable01ERWFVS
Habilitagdo do gerenciamento de dois conjuntos de parédmetros

0Desabilitar
1 Habilitar

Quando definido como 0, apenas um conjunto de parémetros é gerenciado (aquele usado como conjunto padrao).

Se definido como 1, dois conjuntos de parametros separados podem ser configurados. Eles podem ser seleciona-
dos usando um sinal de comando em uma entrada digital da régua de bornes.

22.8.23302Par set select srcLINK166000016384ERWZFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal a ser usado para selecionar o par@metro set. O terminal ou comando digital que
pode ser associado a esta fungdo pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2".

22.8.33304Par set select monENUM16Set 000ERFVS
O parametro definido atualmente em uso € exibido.

0Conjunto 0
1Conjunto 1

12840v200 - Descricdo das Funcdes e Lista de Parametros



MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.8.43306Par set 0 to 1 copyBITO01ERWFVS

Procedimentos para configurar e gerenciar o conjunto de parametros duplos

Criagado do segundo conjunto:

Esta fungcéo copia o conjunto de parametros 0 para o conjunto 1. Antes de habilitar o gerenciamento do conjunto
duplo de parametros, o primeiro conjunto deve ser programado com os valores corretos.
Quando o primeiro conjunto estiver pronto, o segundo pode ser ativado da seguinte maneira:

1Ative o gerenciamento do conjunto de parametros duplos ativando o parametro 3300 Par set enable.
2Copie conjunto 0 no conjunto 1 using o comando 3306 Par set 0 to 1 copy.
Isso cria uma base de parametros inicial no conjunto 1 para a qual alteragées podem ser feitas.
Salve os parametros.
3Ative o conjunto 1 usando o parametro 3302 Par set select src.
Para selecionar o conjunto 1 manualmente, defina este parametro como “Um”.
Caso contrario, selecione a fonte desejada.
4Modifique os parametros no conjunto 1 conforme necessario.
5Salve os parametros.

Vocé pode alterar o conjunto que esta sendo usado alterando a fonte selecionada no parametro 3302 Par set se-
lect src. Isso s6 pode ser alterado com o drive desabilitado.

Quando o conjunto duplo de parametros esta ativo, o numero do conjunto que esta sendo usado € mostrado ao
lado do numero de cada parametro na HMI.

Modificando e salvando parametros:

Quando o conjunto duplo de parametros estiver ativo, quaisquer parametros que precisem ser iguais nos dois con-
juntos devem ser modificados em cada conjunto separadamente.

Os parametros sao salvos apenas no conjunto que estiver ativo no momento. Para salvar os dois conjuntos, vocé
deve primeiro salvar um e depois selecionar e salvar o outro.

(Nota Quaisquer alteragdes nos parametros referentes aos “conjuntos de pardmetros”, realizadas quando habilitadas, serédo perdi-
das na préxima comutacéao, a menos que o comando Par set 0 to 1 copy seja enviado. Para salvar os dados permanente-
mente (mesmo quando o drive estiver desligado), envie o comando Salve parameters (menu DRIVE CONFIG).

2.9 - FUNGOES/CAPTURA DE VELOCIDADE

Esta funcéo permite que o drive capture um motor funcionando por inércia ou acionado pela carga. A fungéo tam-
bém é habilitada em caso de reinicio automatico apds uma condigao de alarme.

Principais campos de aplicagao:

-Capturar um motor acionado pela carga (por exemplo, motores de bombas acionados pelo fluido)
-Capturar um motor conectado diretamente a rede elétrica

-Capturar um motor em funcionamento devido a desabilitagao temporaria do drive

-Capturar um motor que esta funcionando no caso de um reinicio automatico apés um alarme

INEYZELSe o drive for habilitado com o motor girando e esta fungao desabilitada, o drive pode ser bloqueado devido a intervengao das
protegdes de Sobrecorrente ou Subcorrente

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.9.13350Speed captureENUMDisable01ERWFV_

Este parametro é utilizado para habilitar a fungdo de captura de um motor que estd em funcionamento.

0Desabilitar
1Alarme reinicio
2Habilitar&reiniciar

Se definido como 0, a fung¢ao de captura do motor em execugao esta desativada. A frequéncia de saida comega em
0 e passa para o valor de referéncia definido usando a rampa. Se o drive for habilitado com o motor girando e esta
funcao desabilitada, o drive pode ser desabilitado por intervencao das protecdes de Sobrecorrente ou Subcor-
rente.

Se definido como 1, a fungéo de captura do motor em funcionamento é executada na reinicializagdo sempre que
um alarme sofre reset automatico.
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Se definido para 2 a fungéo de captura do motor em funcionamento é executada sempre que o drive é habilitado e
sempre que um alarme é sofre reset automatico.

Esta funcéo esta disponivel com Modo de regulagem = vetorial de Fluxo CL (motores assincronos e sincronos)
ou controle V/f (motores assincronos).
Esta funcéo néo esta disponivel com Modo de regulagem = vetorial de Fluxo OL.

Com Modo de regulagem = vetorial de Fluxo CL, o procedimento de captura consiste em forgar a frequéncia de
saida para o valor medido pelo encoder e entéo trazer a velocidade do motor para o valor de referéncia usando a
rampa.

Flux vector CL

OutFreq

MotorSpd

OutCurr

Par 3366 Acceleration

Waiting for demagnetiz = 129"et:

SpeedCapture_00.vsd

Com o Modo de regulagem = controle V/f, o procedimento de captura consiste em alterar a frequéncia de saida
do drive até que a velocidade real do motor seja detectada, aumentando a velocidade do motor até o valor de
referéncia usando a rampa. O procedimento pode demorar alguns segundos, dependendo do tipo de carga e dos
ajustes de parametros. Se esta fungéo for habilitada em um motor com velocidade = 0 e referéncia de velocidade
do drive = 0, o motor pode comegar a funcionar até o momento em que o drive detecta a velocidade real do motor,
apos o que a velocidade do motor passa para o ajuste de referéncia de velocidade, ou seja, 0. O valor inicial da
frequéncia de saida apds o reinicio e/ou habilitagdo depende da configuragédo dos parametros PAR 3350 Speed
capture, PAR 3364 Vf catch start freq, PAR 3376 Vf catch lastref dly.

Vf control
OutFreq
MotorSpd
outCurr
Par 3370 P gain
Par 3372 gain
Par 3366 Speed search Acceleration

Waiting for demagnetiz Magneti
Par 3368 Vf catch reflux time

SpeedCapture_01.vsd

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
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22.9.23364Vf catch start freqHzFLOAT(*)-500.0500.0ERWZV

(*) Padrado: EU=50,0; USA = 60.0 (PAR 486 Drive region, 0 = EU; 1 = USA)

Este parametro é utilizado para configurar a frequéncia com que o procedimento de captura de um motor em
funcionamento inicia. Este parametro é usado no caso do PAR 3350 Speed capture estar definido como 2
(Habilitar&reiniciar) e tenha expirado o tempo definido no PAR 3376 Vf catch lastref dly.

Este parametro deve ser ajustado para uma frequéncia maior que a frequéncia em que o motor esta funcionando
no inicio do procedimento de captura. Se as condi¢gdes nao forem sempre idénticas, deve-se definir a frequéncia
maxima ou alguns Hz abaixo dela. A configuracdo do sinal de referéncia deve ser igual ao sinal da frequéncia na
qual o motor esta funcionando.

Se for definido um valor de frequéncia proximo da frequéncia real, o tempo de captura é curto. Se houver uma
grande diferenga entre a configuragdo do valor da frequéncia e a frequéncia real, o tempo de captura sera maior.

O ajuste recomendado para este parametro é 0 se a funcao estiver habilitada para uso para capturar um motor
girando devido a uma desabilitagcado temporaria do drive ou para capturar um motor girando no caso de um reinicio
automatico apds um alarme; ou em caso de habilitagdo apds energizacao ou apos periodos prolongados de desabili-
tacéo, a velocidade do motor é certamente 0.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.9.33366Vf catch enable dlymsUINT16CALCF1030000ERWZV

Este parametro é usado para configurar o tempo de espera pela desmagnetizagdo do motor antes de executar o
procedimento para capturar o motor que esta funcionando. O tempo de espera para desmagnetizacéo € medido a
partir do momento em que o drive detecta que as condi¢des sao boas para executar o procedimento de captura.
Este parametro é util para reinicios automaticos ap6s um alarme.

Se o fluxo do motor n&o for zero quando o comando de habilitagéo for enviado, o drive pode gerar o alarme de
Sobrecorrente.

O valor é pré-calculado pelo drive de acordo com os dados do motor inseridos. Grandes motores tém uma alta
constante de tempo do rotor e, portanto, exigem uma longo tempo de desmagnetizacao.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.9.43368Vf catch reflux timesFLOATCALCFO.1100.0ERWV

E o tempo que o drive leva para aumentar a tensdo de saida de 0% a 100% durante a fase de magnetizacéo

Seu valor é calculado automaticamente pelo proprio drive uma vez introduzidos os dados do motor (indicados na
placa de identificagdo do motor). Se o motor for magnetizado muito rapidamente, existe o risco de o drive desarmar
devido a altas correntes.

Normalmente, o tempo de magnetizagao para um motor de 5,5 kW é de cerca de 600-800 ms. Para um motor de
630 kW é cerca de 9-10 segundos

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

22.9.53370Vf catch Kp gainpercFLOATCALCF0.0100.0ERWV
Este é o ganho proporcional do regulador PI que realiza a busca da frequéncia de sincronismo monitorando a com-
ponente ativa da corrente do motor
Seu valor é calculado pelo drive durante a fase de comissionamento. Os dados corretos do motor sdo necessarios.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

22.9.63372Vf catch Ti timemsUINT16CALCI1010000ERWV
Este é o tempo integral do regulador PI que realiza a busca da frequéncia de sincronismo monitorando a compo-
nente ativa da corrente do motor.
Seu valor é calculado pelo drive durante a fase de comissionamento. Os dados corretos do motor sdo necessarios.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.9.73376Vf catch lastref diymsUINT160 0 30000 ERWZ V

Este parametro € necessario somente quando PAR 3350 = 2 Habilitar&Reiniciar.

Este parametro é usado para definir o tempo em que o drive deve ser habilitado para iniciar o procedimento de
captura na frequéncia de saida presente antes de desabilitar o drive. Caso o tempo decorrido desde a desa-
bilitagéo do drive ultrapasse o tempo configurado neste parametro, o procedimento de captura inicia a partir da
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frequéncia configurada no parametro 3364 Vf catch start freq. Este valor de parametro deve ser definido > valor
IPA3366 para iniciar o procedimento de captura na frequéncia de saida presente antes de desabilitar o drive.

22.9.8 3388 Vf catch search volt perc UINT16 10 1 20 ERWV

Define o nivel de redugéo aplicado a tensao de saida durante a fase de busca de velocidade. Os valores tipicos
estdo na faixa de 5 ... 15%. Valores baixos permitem realizar uma sincronizagao mais suave, mas com maior
tempo de busca. Valores altos permitem realizar uma sincronizagéo mais rapida, mas com efeitos indesejados de
frenagem e corrente mais alta. A captura em movimento pode falhar se a tenséo de busca for muito baixa.

22.9.9 3390 Vf catch search curr perc FLOAT 0.6 -1.0 10.0 ERWSV

Na fase de busca de velocidade, o drive compara o componente ativo da corrente do motor com este limite para
detectar o atingimento da velocidade do motor. E expressa em percentual da corrente nominal. Seu valor padrao é
igual a 0,5%. Um valor maior reduz o tempo de busca da velocidade do motor, mas o efeito de frenagem torna-se
mais relevante durante a operagao.

22.9.10 3392 lactive filter ms FLOAT 20.0 1.0 150.0 ERWZV

Este parametro define a constante de tempo do filtro aplicado a componente ativa da corrente do motor.
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2.10 - FUNGCOES/PERDA DE POTENCIA

2400 - Powerloss function

I Disable - I

— o 3402 - Powerloss accel time
_.,_7__.. I 10,00 = —  TorgqueConf
O—-— 2404 - Powerloss decel time
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3440 - Powerloss mains src
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3410 - Powerloss Vdcref
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664% - Speed setpoint

3422 - Powerloss I time
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H 104.0
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3438 - Powerloss mode

IFtamp down vI

Esta fungdo controla uma perda de energia ou falha temporaria da rede elétrica.

Quando a fungao esta habilitada, o sistema para com a rampa controlada; a energia regenerada pela carga susten-
ta a fonte de alimentagao do link DC para que a velocidade do motor possa ser controlada. A velocidade do motor é
controlada enquanto a energia puder ser recuperada (velocidade do motor quase zero, mas nao zero), apos o que
o alarme deSubtensao € gerado e o motor executa uma parada descontrolada devido a inércia.

A fungao so é eficaz com cargas que acumulam energia suficiente (normalmente cargas com um elevado momento
de inércia e que no momento em que ocorre a perda de poténcia tém uma velocidade de rotagao nao préxima de
zero). A fungdo ndo pode ser usada para cargas passivas.

A fungao so pode ser usada com o Modo de regulagem = vetorial de Fluxo CL (motores assincronos e sin-
cronos) e Modo de regulagem = controle V/f (motores assincronos).

A fungéo Powerloss é habilitada quando a tensédo do link DC cai abaixo de um limite configurado internamente em
fungéo da tensao da rede em um valor superior ao limite de Subtensao. Quando a fungao esta habilitada, o drive
controla uma parada com uma rampa de desaceleragao definida pelo usuario. Nesta fase o limite de corrente é
controlado por um regulador na tensao do link DC e o ponto de ajuste € um limite configurado internamente em
fungéo da tensdo da rede em um valor abaixo do limite de Sobretensao.

O regulador prevé dois parametros de ajuste (proporcional e integral) calculados antecipadamente pelo drive em
fungédo do tamanho do motor e dos dados da placa. Se o regulador atuar no limite de corrente, a velocidade do
motor ndo segue a rampa de desaceleragao ajustada. A fungéo continua enquanto a energia puder ser recuperada,
apos o que o alarme de Subtensao € gerado. Se a alimentagéo da rede for restabelecida durante a fase de rampa
de desaceleragéo, o usuario pode configurar como o drive deve se comportar. As seguintes opgdes estéo dis-
poniveis: continuar em qualquer caso até atingir a velocidade zero ou parar a rampa de desaceleragao e passar
para a referéncia definida.

O drive nao reconhece automaticamente o restabelecimento da alimentacao de rede. Esta informacao deve ser
fornecida do exterior através do da entrada digital Powerloss mains src.

A presenga da unidade de frenagem impede a intervengao do alarme de Sobretensao e a fungédo tem a vantagem
de poder parar o motor garantindo o tempo definido.

Como o ponto de ajuste do regulador da fungdo Powerloss € maior que o limite de acionamento do freio, ele ndo é
habilitado e o limite de corrente ndo é alterado para permitir o cumprimento do tempo de rampa de desaceleragdo
definido. A intervencao da unidade de frenagem dissipa a energia do motor no resistor, reduzindo a quantidade de
poténcia disponivel para sustentar o link DC e o tempo disponivel para controlar a parada do motor. A presenga da
unidade de frenagem pode significar que a velocidade do motor da qual ndo pode ser recuperada nenhuma poténcia
€ maior do que sem unidade de frenagem.

A fungédo pode ser utilizada em maquinas com um Unico drive, bem como em maquinas com varios acionamentos,
cujas velocidades devem estar sempre sincronizadas.

Para maquinas com um unico drive, habilitar a fungdo Powerloss é suficiente.
Para maquinas com varios drives, os links DC devem estar conectados: a fungéo Powerloss deve ser habilitada
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apenas no drive identificado como mestre e ndo nos escravos. O drive master € normalmente aquele que controla
a carga com maior inércia. O drive mestre envia o sina Powerloss nextratio com a taxa entre a velocidade do mo-
tor e a referéncia de velocidade. A sincronizacao de rede pode ser obtida conectando a saida Powerloss nextratio
do mestre a entrada Speed ration src (lista L_VREF) dos drives escravos. A conexao mestre => escravo pode ser
obtida através de sinais analdgicos ou fieldbus.

Para garantir o funcionamento correto da fungéo Powerloss, os seguintes alarmes devem ser configurados conforme descrito
abaixo:

Como a referéncia de velocidade e o limite de corrente sdo controlados internamente pela fungédo Powerloss, pode
ocorrer uma diferenga entre a referéncia de velocidade e a velocidade do motor com subsequente ativagédo do
alarme Perd Riferim: para evitar isso, defina Par 4552 SpdReflLoss activity = Ignore

Durante falta de energia, o sistema de detecgdo de perda de fase da fonte de alimentagéo pode n&o funcio-
nar corretamente com a ativagéo subsequente do alarmePhaseloss: para evitar isso, defina Par 4660 PhLoss
activity=Ignore.

Powerloss
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Drv enable

\ 4

The mains supply is restored while the function is enabled
Power supply 4« PPy

\4

Vdc

_\/ \
LY
LY

‘-, The drive switches itself off if the power supply is not restored

Y

»
»

Detection possible when the external sensor detects
that the mains supply has been restored

Speed ref
|}
\
[}
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[}

.
Speed ref “..
(Y
[

\4

Powerloss
Next active

\4

Powerloss

Ramp down |

Powerloss
Next ratio

\4

\4

PowerLoss_01.vsd
MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.10.13400Powerloss functionENUMDisable01ERWZF__

Este parametro € usado para habilitar a fungao Powerloss.
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0Desabilitar
1 Habilitar

Se definido como 0 a fungao Powerloss é desativada. O alarme de Subtensao é gerado em caso de falta de ener-
gia.

Se definido como 1 a fungao Powerloss € habilitada. Em caso de falta de energia, a fungao é habilitada para tentar
controlar a velocidade do motor e impedir a intervencdo do alarme de Subtensao alarme.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.10.23402Powerloss accel timesFLOAT10.00.01100.0ERWF__
Configuragdo do tempo de aceleragdo usado no modo de operagdo Powerloss. O tempo da rampa de aceleracéo €

usado quando o modo Powerloss = Reiniciar foi selecionado e deve ser ajustado para atender aos requisitos da
maquina.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.10.33404Powerloss decel timesFLOAT2.00.01100.0ERWF__

Configuracdo do tempo de desaceleragéo usado durante o modo de operagdo Powerloss.

O tempo da rampa de desaceleragéo deve ser curto o suficiente (no caso de baixas velocidades) para permitir que
o drive entre rapidamente no modo de regeneragéo; caso contrario, o alarme de Subtensao € gerado. Se o ajuste
do tempo da rampa de desaceleragéo for muito curto, quando o drive entrar no modo de regeneracao, ele podera
nao conseguir controlar a tenséo do link DC e o alarme de Sobretensao sera gerado.

Tempos de desaceleragdo mais longos sao necessarios em altas velocidades do motor para evitar que o alarme de
Sobretenséao seja gerado.

Este pardmetro deve ser ajustado de forma a atingir um compromisso entre a operagdo do motor em baixa veloci-
dade e alta velocidade.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.10.43410Powerloss VdcrefVFLOATCALCF0.0CALCFERWZSFV_

Configuragao do limite de controle de tensao no link DC durante uma parada controlada com perda de tenséo de
alimentagdo. O valor maximo que pode ser definido é o limite de sobretens&o do drive.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.10.53420Powerloss P gainA/VFLOATCALCF0100.000ERWSF_

Configuragdo do ganho proporcional durante a fungdo Powerloss.

Aumente em caso de erro de Sobretensao; o alarme de Subtensado também pode ser evitado aumentando o
tempo de desaceleragao.

Aumente se a tensdo do link DC for definida para um valor diferente do ponto de ajuste.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.10.63422Powerloss | gainmsFLOATCALCF1.01000.0ERWSF__

Configuracao do ganho integral durante a funcao Powerloss.
Reduza se a tensao do link DC for definida para um valor diferente do ponto de ajuste.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.10.73438Powerloss modeENUMRamp down01ERWZF__

Este parametro é utilizado para configurar o comportamento da fungado Powerloss quando a energia da rede &
restabelecida.

E possivel definir se o drive deve continuar em velocidade zero ou retornar ao ponto de ajuste quando a alimen-
tacéo da rede for restabelecida. O drive ndo reconhece automaticamente o restabelecimento da alimentagéo de
rede. Esta informagéo deve ser fornecida do exterior através do da entrada digital Powerloss mains src.

ORamp down
1Reiniciar
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Exemplo 1) Fim de rampa e rede elétrica n&o restabelecida
O drive controla uma desaceleragdo com a rampa definida em Powerloss decel time.
O drive controla automaticamente a tenséo do link DC e evita o alarme de Sobretensao.

Se a rede elétrica n&o for restabelecida perto de uma velocidade zero, quando houver energia regenerada insufi-
ciente, o alarme de Subtensao ¢ gerado e o drive pode desligar sozinho.

Ramp down and mains supply not restored
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PowerlLoss_02.vsd
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Exemplo 2) Fim da rampa e energia da rede restabelecida
O drive controla uma desaceleragdo com a rampa definida em Powerloss decel time.
O drive controla automaticamente a tenséo do link DC e evita o alarme de Sobretenséao.

Se a energia da rede for restabelecida e o sinal Mains voltage OK ¢ aplicado, o drive passa para a velocidade
zero e permanece habilitado na velocidade zero. Para reiniciar, desabilite e habilite o drive.

Ramp down and mains supply restored

A
Drv enable
The mains supply is restored while the function is enabled
«
Power supply
>
Vdc
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>
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»
Powerloss
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PowerlLoss_03.vsd
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Exemplo 3) Reinicio e alimentacdo de rede nao restabelecida
O drive controla uma desaceleragdo com a rampa definida em Powerloss decel time.
O drive controla automaticamente a tenséo do link DC e evita o alarme de Sobretensao.

Se a rede elétrica n&o for restabelecida perto de uma velocidade zero, quando houver energia regenerada insufi-
ciente, o alarme de Subtensao ¢ gerado e o drive pode desligar sozinho.

Restart and mains supply not restored
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Exemplo 4) Reinicio e a energia da rede restabelecida
O drive controla uma desaceleragdo com a rampa definida em Powerloss decel time.
O drive controla automaticamente a tenséo do link DC e evita o alarme de Sobretenséao.

Se a energia da rede for restabelecida e o sinal Mains voltage OK for aplicado, o drive para imediatamente a
rampa de desaceleragao e executa a rampa de aceleragao definida em Powerloss accel time para passar ir para
a referéncia definida.

Restart and mains supply restored
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.10.83440Powerloss mains srcLINK166000016384ERWZF__

Este pardmetro é usado para selecionar a origem (fonte) do sinal Mains voltage OK. O sinal a ser associado a
esta fungao pode ser selecionado na lista “L_DIGSELZ2”.
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Se o sinal nao estiver habilitado significa que a fonte de alimentagdo nao esta presente (Mains voltage not OK),
enquanto o sinal habilitado significa que a fonte de alimentagao esta presente (Mains voltage OK).

Na condigdo padrao, a origem do sinal Powerloss mains src é Zero.
O usuario deve conectar um sensor externo para informar ao drive o estado da rede elétrica.

Se a fungéo estiver configurada como Modo Powerloss = Reiniciar, quando o sinal Mains voltage OK estiver
habilitado, o drive para a rampa de desaceleragao e passa para a referéncia definida.

Para maquinas com varios drives, o sinal do sensor externo deve ser conectado apenas ao drive mestre.

22.11 — FUNGOES/UV RIDE THROUGH

No caso de baixa da tensao da rede, a fungdo UV Ride-Through (disponivel apenas no modo V/f) opera de forma a re-
cuperar a energia cinética da carga no link DC do drive. O link DC € mantido em um nivel sustentavel pelo maior tempo
possivel.

Caso a tensao da rede seja restabelecida, o drive retornara a sua operagao normal de acordo com o ajuste do PAR
3286.

Mains loss Mains restoring

UV RT off ' E
(PAR 3284) Vdc :

Vdc setpoint

Vdc threshold

(PAR 3282)

Output frequency
(PAR 254)

Motor torque

(PAR 2342)
0% f oot e B e

Apods uma perda de poténcia de entrada (Mains loss), a tenséo do link DC (Vdc) cai. Quando a tensao CC fica abaixo
de Vdc threshold, o drive diminui a referéncia de velocidade.

O torque do motor muda de sinal, passando de positivo para levemente negativo (gerador) recuperando a energia
cinética para o link DC.

O controlador UV Ride-Through diminui a frequéncia de saida conforme necessario para manter a tensao do link DC
em um nivel apropriado (Ponto de ajuste Vcc).

Quando a tenséo da rede é restaurada ao seu valor nominal, a tensdo do link DC aumenta acima do Ponto de ajuste
Vcce e a frequéncia de saida do drive retorna para seguir a referéncia de velocidade.

O restabelecimento da tensdo da rede pode ser identificada automaticamente ou por sinal digital externo.

Quando a tensao da rede é restabelecida para seu valor nominal, o drive reconhece a situagéo e a frequéncia de
saida volta a seguir a referéncia de velocidade usando o tempo de aceleragdo conforme a configuragéo do cliente.

Durante a operacao Ride-Through, o drive detecta uma condi¢ao de “Aviso” (sem abrir o relé Drive OK).

Caso contrario, se a tenséo de rede nao for restaurada, o controlador diminui ainda mais a frequéncia de saida do
drive até que o motor pare. Neste ponto, o drive detecta um alarme de “Subtensao” abrindo o relé Drive OK.

E possivel definir um tempo limite de UV RT. Caso a tensdo maxima nao seja restaurada dentro deste tempo, a fun-
¢ao para para controlar a tensao do link DC e o drive detecta um alarme de “Subtensao” abrindo o relé Drive OK.

O controlador UV RT diminui a referéncia de velocidade com uma taxa que depende da inércia, fricgdo e carga com o
objetivo de manter o nivel do link DC no Ponto de ajuste Vcc.

De acordo com esta taxa, quanto maior o tempo de perda de poténcia, maior é a diminui¢gdo da velocidade.
Este comportamento pode afetar negativamente a produ¢do do material.
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Para otimizar a fungéo, € recomendavel alterar a configuragao da tensédo operacional minima do drive do valor padrédo
para o valor minimo (consulte o PAR 450 Undervoltage, 4 — Menu DRIVE CONFIG).

22.11.13280UV RT enableENUMDisable01ERW_V_

Este paradmetro ativa a fungao UV RIDE THROUGH.

0 Desabilitar
1 Habilitar

22.11.23282UV RT onVFLOATCALCF0.00.0ERWS_V_

Este parametro define o valor da tenséo do link DC (Vdc threshold na figura) abaixo do qual a fungdo UV Ride
Through comega. O padréo é VoN = (V2 x Vmains) x 0.83.

22.11.33284UV RT offVFLOATCALCF0.00.0ERWS_V_

Este paradmetro define o valor do Link DC sobre o qual a tensédo da rede é considerada restabelecida. Acima deste
valor o drive para de gerenciar a frequéncia de saida para manter o valor do Link DC no Ponto de ajuste Vcc e
restaura o valor anterior a perda de energia.

O padréo é VOFF = (V2 x Vrede) x 0,92.
O valor do Ponto de ajuste Vcc é calculado como (PAR 3282 + PAR 3284) / 2 (veja figura).
Este paradmetro funciona IPA quando IPA 3286 UV RT restore é definido como (0) Auto.

22.11.43290UV RT feed fwdFLOATCALCFO60ERW V
Durante a fase inicial da operacao de UV RT, este parametro permite evitar o alarme de Subtensao freando o motor
com a finalidade de aumentar a tensao do link DC.

Quando a tensdo do link DC cai abaixo do limite Vdc, é aplicada uma redugéo do passo de frequéncia, conforme
resultado da seguinte formula: (PAR 3290 + 1) x S, onde:

- S é o valor do escorregamento do motor assincrono
- O PAR 3290 ¢ inicializado automaticamente de acordo com os dados de placa do motor assincrono.

22.11.53292UV RT timeoutsFLOAT00.0120ERWS V_

Este parametro define o tempo entre a interrupgao da redugéo da frequéncia de saida e a geragéo do alarme de Sub-
tensao caso a tensao de rede ndo seja restabelecida (Vdc < PAR 3284 RT UV off).

O comportamento do alarme de Subtensao gerado neste caso é diferente do alarme de Subtensdo normal. Neste
caso, o alarme para quando o link DC excede o valor do PAR 3284 RT UV off.

Se o parametro PAR 4640 UnderV restart = (1) Habilitar, quando o tempo limite expirar, o sinal UV Wng&Reiniciar

é gerado, no mesmo modo de gerenciamento de um alarme de subtensdo normal. Se a condigédo de alarme de sub-
tensao terminar dentro do tempo especificado no parametro PAR 4642 UnderV restart time, a modulagao é reati-
vada.

Se o valor do parametro for zero, nenhum tempo limite é usado.

22.11.63294UV RT KpHz/VFLOATCALCF0.00.0ERWS_V_
22.11.73296UV RT TimsFLOATCALCF0.00.0ERWS_V_

Esses parametros sdao os ganhos proporcionais e integrais do regulador Pl que controlam a frequéncia de saida
para evitar que o drive entre em Subtensao. A entrada Pl é a diferenga entre o ponto de ajuste Vcc e o valor do
link DC e gera a referéncia de frequéncia. Os valores dos parametros sao calculados automaticamente de acordo
com os dados do motor.

22.11.83276UV RT ext restor srcLINK166000016384ERWZ_V _
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L DIGSEL2

Este pardmetro pode ser usado para selecionar a origem (fonte) do sinal UV RT restore (PAR 3286).

O sinal a ser associado a esta fungéo pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2”. S6 pode ser usado se PAR 3286
UV RT restore = (1) Externo.

22.11.93286UV RT restoreENUMAutoO1ERW _V

Este pardmetro define 0 modo de detecgéo do restabelecimento da tenséo da rede:
0 Auto
1Externo

PAR 3286 = (0) o drive faz uma autodetecgéo de restabelecimento de tens&o com base no valor da tenséo atual do
link DC, que deve ser maior que PAR 3284 UV RT off.

PAR 3286 = (1) modo de detecgao de restabelcimento de tensao a partir de sinal digital externo; consulte PAR
3276.

22.11.103288UV RT ext restor dlymsUINT1680065535ERW _V

A acao de resposta a sinalizacao de restabelecimento da tensdo externa pode ser retardada pelo valor definido
neste parametro. Pode ser usado para compensar o atraso de fechamento de um contator.

22.11.113312UV RT stateENUM16Not activeQ1ER_V_

0 Nao ativo
1Ativo
Monitoramento do estado da fungdo UV RT, também disponivel para lista de saida digital.

22.12 - FUNGOES/COMPARAGAO

2670 - Compare function
MNone -
2650 - Dig compare input 1
I 0.00  o9n —b—n\
[ L
Inp1 < Inp2
—*" Inp1 = Inp2
LEEED- Compare input 1 src ||“Fl1| < ||“P2| "
|Dig i 1 LI |Inp1| > ||np2| - EE?E:] - Compare output
Inp1 = Inp2
3652 - Dig compare input 2 Inp1!= Inp2 —
I 000 o0 — [Inp1] = |Inp2|
AN linp1] != Inp2] 2674 c
| & - y - Compare delay
I 0.00 s
13552 - Compare input 2 src
|Digmrparein|:u 2 -] 3672 - Compare window
—| 0.00 on

Esta funcao permite a comparagao entre dois sinais ou valores.

22.12.13650Dig compare input 1percFLOAT320.0-100.0100.0ERWFVS

Configuragéo do valor digital do primeiro elemento de comparagao.

22.12.23652Dig compare input 2percFLOAT320.0-100.0100.0ERWFVS
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Configuracao do valor digital do segundo elemento de comparagao.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.12.33660Compare input 1 srcLINK323650016384ERWFVS

Selec¢éo da origem (fonte) do sinal a ser utilizado como primeiro termo de comparacgéo. Os valores que podem ser
selecionados na fungéo de comparagao estdo na lista “L_CMP”.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.12.43662Compare input 2 srcLINK323652016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal a ser utilizado como segundo termo de comparagao. Os valores que podem ser
selecionados na fungao de comparacao estado na lista “L_CMP”.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.12.53670Compare functionENUMNone08ERWFVS

Definicao da fungcéo de comparacao entre Entrada de comparagao 2 e Entrada de comparagao 1 para habilitar o
PAR 3676 Compare output.

0 Nenhum
1Inp1=Inp2
2Inp1!=Inp2
3Inp1<Inp2
4Inp1>Inp2
5|Inp1|=|Inp2|
6|Inp1|!=|Inp2|
7|Inp1|<|Inp2|
8|Inp1|>|Inp2|

Se definido como 0, o comparador ndo é habilitado

Se definido como 1, a saida do comparador é habilitada quando o valor de Compare digital inp 1 esta dentro da
janela resultante do valor de Compare digital inp 2 + a tolerancia definida através da Janela do Comparador.

Se definido como 1, a saida do comparador é habilitada quando o valor de Compare digital inp 1 ndo esta dentro
da janela resultante do valor de Compare digital inp 2 + a tolerancia definida através da Janela do Comparador.

Se definido como 3, a saida do comparador € habilitada quando Compare input 1 for menor que Compare input
2.

Se definido como 4, a saida do comparador é habilitada quando Compare input 1 for maior que Compare input 2.

Se definido como 5, a saida do comparador é habilitada quando o valor de Compare digital inp 1 esta dentro da
janela resultante do valor absoluto de Compare digital inp 2 + a tolerancia definida através da Janela do Com-
parador.

Se definido como 6, a saida do comparador é habilitada quando o valor de Compare digital inp 1 esta dentro da
janela resultante do valor absoluto de Compare digital inp 2 + a tolerancia definida através da Janela do Com-
parador.

Se definido como 7, a saida do comparador é habilitada quando o valor absoluto de Compare digital inp 1 &€
menor que o valor absoluto de Compare digital inp 2.

Se definido como 8, a saida do comparador é habilitada quando o valor absoluto de Compare digital inp 1 € maior
que o valor absoluto de Compare digital inp 2.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.12.63672Compare windowpercFLOAT0.00.0100.0ERWFVS

Configuragao da janela de tolerancia para comparar os sinais Compare input 1 e Compare input 2.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.12.73674Compare delaysFLOATO0.00.030.0ERWFVS
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Configuracao do retardo para sinalizar o resultado da comparacgéo.
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
22.12.83676Compare outputBIT16001ERFVS

O status da saida do comparador é exibido:

00 resultado da comparacgao dos valores é negativo
10 resultado da comparagao de valores é positivo
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2.13 - FUNGOES/PADS

As variaveis gerais sdo usadas para trocar dados entre os varios componentes de um sistema Bus. Sdo semelhantes
as variaveis de um CLP. A estrutura basica do sistema é ilustrada abaixo. Os Pads podem ser usados, por exemplo,
para enviar informacgdes de um fieldbus para uma placa opcional. Todos os PadS podem ser lidos e gravados.

Os Pads também podem ser usados para trocar dados com um aplicativo MDPIc instalado no drive. Consulte o
manual do MDPIc para obter mais detalhes.

PROFIBUS DP, etc.

RS 485 Options (Bus Interface ...)

EOE IE HIE HIE HE
EOE IE IE Y& )&

PAD 7 PAD 8

0 0
PAD 15 PAD 16

0 0

NN
(2 (F)

ANALOG
OUTPUTS
DIGITAL

OUTPUTS

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.13.13700Pad 1INT3232000ERWFVS

22.13.23702Pad 2INT3232000ERWFVS
22.13.33704Pad 3INT3232000ERWFVS
22.13.43706Pad 4INT3232000ERWFVS
22.13.53708Pad 5INT3232000ERWFVS
22.13.63710Pad 6INT3232000ERWFVS
22.13.73712Pad 7INT3232000ERWFVS
22.13.83714Pad 8INT3232000ERWFVS
22.13.93716Pad 9INT3232000ERWFVS
22.13.103718Pad 10INT3232000ERWFVS
22.13.113720Pad 11INT3232000ERWFVS
22.13.123722Pad 12INT3232000ERWFVS
22.13.133724Pad 13INT3232000ERWFVS
22.13.143726Pad 14INT3232000ERWFVS
22.13.153728Pad 15INT3232000ERWFVS
22.13.163730Pad 16INT3232000ERWFVS

Configuracéo de variaveis gerais de 32 bits. Os parametros PAD podem ser usados como parametros de suporte
para enviar valores escritos pelo fieldbus, linha serial etc. para saidas analdgicas ou digitais.
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22.14 - FUNGOES/CONTROLE VCC

Esta func&o é usada para controlar a tens&o e a poténcia recuperada no link DC durante a regeneracao (por exemplo,
durante rampa de frenagem). Quando esta fungéo esta habilitada, se a poténcia regenerada pela carga durante a fre-
nagem aumentar a tensao do link DC, o drive impede o acionamento do alarme de Sobretensao limitando a corrente
regenerada.

A fungao de controle Vcc é habilitada automaticamente (se o parametro 3450 Vdc control function estiver definido
como 1) quando a tenséo do link DC excede um limite predefinido, dependendo da tenséo da rede e inferior ao limite
de Sobretensao.

Este limite também é usado para o regulador que controla o limite de corrente regenerada.
Se a fungédo de controle Vcc estiver habilitada, a velocidade do motor ndo precisa seguir a rampa definida.

Se o regulador nao for capaz de limitar a poténcia regenerada durante a rampa de desaceleragao e impedir a geragao
do alarme de Sobretensao, a rampa pode ser temporariamente bloqueada ajustando o parametro 754 Ramp freeze
src usando as informacgdes em Vdc ctrl ramp freeze.

A funcéo permanece habilitada até que a energia regenerada pela carga seja cancelada e a tensao do link DC caia
abaixo do limite de desabilitagao (abaixo do limite de habilitagcao).

22.14.13450Vdc control function ENUM Disable 0 1 ERWZ FVS

Este pardmetro é usado para habilitar a fungéao de controle Vcc.

0Desabilitar
1 Habilitar

Se definido como 0, a fungéo é desativada: em caso de recuperagao de energia, o alarme de Sobretenséo &
gerado.

Se definido como 1, a fungéo é habilitada: em caso de recuperacgao de energia a fungéo € habilitada e tenta con-
trolar a corrente regenerada pelo motor e impedir a geragéo do alarme de Sobretenséo.

22.14.213470Vdc control P gain A/V FLOAT CALCF 0.0 100.000 ERWS FVS

Configuragédo do ganho proporcional usado durante a fungao de controle Vcc. O valor ajustado deve ser aumen-
tado se o alarme de Sobretensao for gerado. O alarme de Sobretensdo também pode ser evitado aumentando-

se a rampa de desaceleragéo. O valor deste parametro também deve ser aumentado se a tensao do link DC for
ajustada para um valor diferente do ponto de ajuste

22.14.33472Vdc control | time ms FLOAT CALCF 1.0 1000.0 ERWS FVS

Configuracéo do tempo integral usado durante a fungao de controle Vcc. O valor definido deve ser reduzido se a
tensao do link DC for definida para um valor diferente do ponto de ajuste.
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2.14 - FUNGCOES/CONTROLE DE FREIO

Esta fungéo é usada para controlar o freio de estacionamento do motor.

N&o use as fung¢des de Controle de freio e Captura de velocidade em conjunto, pois o ultimo, se habilitado antes
do comando de Partida, tenta fazer a sincronizagdo com a velocidade do motor e com o freio fechado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.15.13170 Brake control funct ENUM Disable 0 3ERWZ FVS

Este parametro € usado para habilitar a Fungao de controle de freio.

0Desabilitar

1Padrao

2Modo de elevagéo 1
3Modo de elevagéao 2

Se definido como 0, a fungao é habilitada:
Se definido como 1, a fungdo é habilitada.
Definido como 2 para habilitar a fungdo Modo de elevagao 1 para aplicagdes de elevagéo usando o drive padrao.

Definido como 3 para habilitar a fungdo Modo de elevagao 2 para aplicagdes de elevagédo usando o drive com a
aplicagao especial “Posicionador”.

No "Modo de elevagao 1” todos os parametros entre PAR 3170 e PAR 3186 sdo usados, enquanto em “Modo de
elevagao 2” PAR 3188 e 3190 também s&o usados, mas o parametro 3182 ¢é ineficaz (ja que é o valor de “torque”
que é considerado, nao a “corrente”).

Se o drive estiver no modo de controle “V/f’, a Unica selegao possivel é “Padrao” e "Modo de elevagao 1”.

Se o0 "Modo de elevagédo 2” estiver habilitado e o drive consequentemente estiver no modo “vetorial de Fluxo CL"
ou "vetorial de Fluxo OL”, ao mudar para “controle V/f’ 0 modo de controle de freio (PAR 3170) é automatica-
mente definido como “Desativar”.

O seguinte pode ser selecionado, dependendo do modo de controle usado:
1)Controle V/f -> “Padrédo” ; “Modo de elevagéo 1” (para motores assincronos)
2)vetorial de Fluxo CL -> "Padrao" ; “Modo de elevacéo 1” ; “Modo de elevagéo 2”
3)vetorial de Fluxo OL -> "Padrao" ; “Modo de elevagao 1” ; “Modo de elevagao 1”

Padréo
poTTTTTmTmmTo T mmn e aamaa e H d
] * - D
| 3170 - Brake control funct H Drive ready 1064 - Drive ready
1| Standard - i I 0
ey H |
Start H 1068% - Start state mon
i 0
7
1]
E : 664%* - Speed setpoint
Speed ref E E I 0 rpm
; v 930 - Reference 0 thr
4 ] [ _I_'-_| 30 rpm
Reference is 0 934*% - Refis 0

1

Erake

3180% - Brake control mon

I I 0

T
2174 - Brake close delay
0.20 s

3172 - Brake open delay
0.20 s
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Fase de abertura:

Quando o drive recebe o comando Start, ele libera o freio imediatamente. Para garantir que o freio foi realmente
liberado, as referéncias sdo desabilitadas por um tempo que pode ser definido no parametro 3172 Brake open
delay.

Fase de fechamento:

Quando o drive recebe um comando de parada e o sinal Ref é 0, ele aciona o freio de estacionamento apos um
tempo configuravel no parametro 3174 Brake close delay. Configure o parametro 3174 Brake close delay para
um valor alto o suficiente para ter certeza de que o motor realmente parou antes de habilitar o freio.

Se esta fungédo estiver habilitada, o freio € aplicado imediatamente se ocorrer um ou mais alarmes ou se o drive for
desabilitado.

£

‘Modo de elevagédo 1”
Com parametro PAR 3194 Brake ramp freeze, vocé pode congelar a referéncia de velocidade durante as fases de
abertura e fechamento do freio.

Se PAR 3194 = “Desativar”’, “Modo de elevagao 1” ndo usa congelamento de referéncia de velocidade.

P —————————————
1 L} DFi d * - i
| 3170 - Brake control funct H rihve ready 1064 - Drive ready
1 L]
:IHoistmode'I 'I H 0
1 '
E 2194 - Brake ramp freeze E |
i [Disable =] i
eSS —————— * Start H 1068* - Start state mon
i
0
H
3176 - Brake open spd thr
Speed ref i : | 1] rpm
2173 - Brake close spd thr
- E E Iq—'T rpm
E E 664*% - Speed setpoint
3184 - Brake open thr Output currant Pl | 0 Fpm
I 10.0 9% — - L E i 250% - Qutput current
iy H I 0.0 A
T // s
— H H
3186 - Brake open thr src T Brake E E
IBIEI{E open thr ;I E E 3180* - Brake control mor
S 3 E i | [0
12182 - Brake open thr sel H | e |
Elm E 3174 - Brake close delay
L T LT TP . 0.20 s
3172 - Brake open delay
0.20 s

Se PAR 3194 = “Habilitar”, “Modo de elevagdo 1” usa o congelamento de referéncia de velocidade (diagrama
mostrado abaixo).
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Drive ready 1064* - Drive ready
0

1 2170 - Brake control funct

ilHoist mode 1 vl

-
H
h
'
'
h
'
h
' '
13194 - Brake ramp freeze ! |
'
'
'
a

ilErlabIe vl

Start 1068* - Start state mon

2176 - Brake open spd thr
Speed ref ; ; II 0 rpm

1 1
21738 - Brake close spd thr

0 rpm

l

664% - Speed setpoint

i
: :
3184 - Brake open thr Output current ! H I 0 FpMm
I 10.0 o — -l '{__..i E 250% - Qutput current
b i H
' : H : 0.0 A
T oo
>l o i H
' H ' H
2186 - Brake open thr src T Brake | : H H
IBIEI{E open thr ;I i E 3180% - Brake control mon
preoseesseassesosssss o : : i [ o
1 3182 - Brake open thr sel H 1
:Im H 3174 - Brake close delay
bmmmmsmmcessscocsmmssssmsms——=s H 0.20 s
32172 - Brake open delay
0.20 s

Fase de abertura:
Configuragao dos parametros 3172, 3176, 3182, 3184, 3186.

Quando o drive estd no modo “Drive ready" e "Start” (seguindo os comandos de habilitagao e partida), o freio é
aberto (ou seja, o sinal correspondente ao PAR 3180 Brake control mon, que por sua vez deve ser atribuido a
uma saida digital, € aumentado) desde que uma outra condicéo, definida pelos parametros de configuragéo 3182,
3184, 3186, seja atendida uma vez que o Ponto de ajuste de velocidade (PAR 664, considerado como valor ab-
soluto) atingiu o valor definido no PAR 3176 Brake open spd thr.

Parametro 3182 Brake open thr sel é usado para estabelecer se a comparacao deve ser feita com a corrente de
saida do drive (valor 1, Output curr) ou com o torque fornecido (valor 0, “Torque ref%").

Parametros 3184 Brake open thr e 3186 Brake open thr src sdo usados para definir o valor do limite no qual a
comparagao é feita (isso também pode ser definido via entrada analdgica, fieldbus, Pad, FastLink...).

Se o valor do parametro 3182 Brake open thr for igual a Output curr, o freio é aberto desde que uma das 3 con-
dicdes a seguir seja atendida:

+ O limite definido pelos parametros 3184/3186 ¢é positivo e o valor do parametro 250 Output current € maior que
o limite.

* O limite definido pelos parametros 3184/3186 € negativo e o valor do parametro 250 Output current € menor
que o limite.

* O limite é zero, portanto o freio esta sempre aberto.

Se o valor do parametro 3182 Brake open thr for igual a “Torque ref%”, o freio é aberto desde que uma das 3
condi¢des a seguir seja atendida:

* O limite definido pelos parametros 3184/3186 é positivo e o valor do parametro 2386 Torque ref% € maior que
o limite.

+ O limite definido pelos parametros 3184/3186 é negativo e o valor do parametro 2386 Torque ref% € menor
que o limite.

* O limite é zero, portanto o freio esta sempre aberto.

Os valores limite sdo expressos em porcentagem e referem-se a valores nominais de corrente ou torque do drive.

O paréametro 3172 Brake open delay pode ser configurado para definir o retardo entre o momento em que ocorre
a condigéo de abertura dupla (referéncia de velocidade + corrente ou torque) e o momento em que o comando de
abertura é realmente enviado pelo drive.

Se a condigao de referéncia de velocidade for atendida, mas ndo a condigao de corrente ou torque, o drive entra na
condicao de alarme de Falha do freio, que pode ser gerenciada atraves do parametro 4684 Brake fault activity,
(definido por padrdo como Desativar).

Fase de fechamento:
Se o drive estiver desabilitado (também por algum alarme capaz de desativa-lo) o comando de fechamento do freio
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€ enviado imediatamente, independentemente da condigéo de operagao.
Para fechamento normal, configure os parametros 3174, 3178.

Quando o freio é aberto, ele espera o “Stop” €, em seguida, envia o comando de fechamento quando a referéncia
de velocidade for menor que o valor definido no parametro 3178 Brake close spd thr. O parametro 3174 Brake
close delay pode ser usado para inserir um retardo entre 0 momento em que ocorre a condigdo de fechamento

e aquele em que o comando de fechamento é realmente enviado pelo drive. Apos a condigdo de fechamento,
também é possivel reiniciar o drive dentro do tempo definido em Brake close delay, enviando o comando normal
“Start” Nesse caso, o temporizador é zerado e o drive aguarda novamente a condigao de fechamento, que comeca
quando um novo comando “Stop” é enviado

a No modo de controle V/f, como n&o ha controle preciso da velocidade e torque reais, o alarme “Speed ref loss”
nao é gerenciado, o que significa que controles externos devem ser usados para detectar qualquer possivel

Avv nz
ertenza perda de uma carga suspensa.
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“Modo de elevagao 2”

Este modo s6 pode ser usado quando o aplicagdo “Posicionador” estiver instalada no drive.

1 2170 - Brake control funct

EIHoist mode 2 vl

2184 - Brake open thr

Positioner/ELS start cmd

Drive ready

1064% - Drive ready
0

Speed ref

,I 0

e

rpm

3178 - Brake close spd thr

0

rpm

Brake open thr

I 100 o

—

——

[200 -

3186 - Brake open thrsrc
|Biake open thr =1

il

Brake

i 3188 - Brake torque time

oo -

: | 0

2174 - Brake close delay
0.20 s

2172 - Brake open delay

L [T020 =

2176 - Brake open spd thr

2190 - Brake close wait

2192* - Brake open thr mon

[ 00 = Torgueconf |

3180* - Brake control mon

664* - Speed setpoint
+

0 rpm

—_—

6208* - Ctrl moda mon

[ Ramp

260* - Motor speead
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SpeedRegGains

r--Speed PI req parameters

.................... -

T
| 2236 - Speed reg P gain

H
1/0.0926 N/rpm
1

E 2228 - Speed reg I time
1
i 42 ms
— =l o

2244 - Speed reg I dis src

2282 - Torque raf 1 src

+nnnSpeed PIreg monitor

T
| 2246* - Speed reg P factor
0.0 o

0.0

1
1
'
1
! 2243* - Speed reg I factor
1
'

ControlMode

Torque Current
Limits Calculation
Torquelims

TorguelimAdapt |

2378 - Torgue ref 1 filter

0.000 ms

—

AN

i
i

'

'

1 2348% - Torque ref 1 mon
'

1| 0.0 HNm
1

1

'

i

'

2346* - Torgue current ref 1

2380 - Dig torgue ref 1
0.0 L]

—

0o A

InertiaComp

— =l

| Null [v]

IInertia comp mon

=

2386* - Torque ref 20
0.0 %

2394* - Torgue %%
0.0 ©h

2393* - Torgue

0.0 HNm

Fase de abertura:

Configuracao dos parametros 3172, 3176, 3184, 3186, 3188 e 2382.
O parametro 2382 Torque ref 1 src (menu 20 - TORQUE CONFIG) deve ser configurado para PAR 3192 Brake

open thr mon.

O parametro 3182 Brake open thr sel ndo é considerado, pois independente do seu valor, os valores considera-
dos devem ser sempre tomados como “torque” e ndo “corrente” (uma vez que o posicionador sé pode ser utilizado
no modo vetorial de Fluxo CL).

Quando o sinal "Drive ready” (habilitar drive) muda de 0->1, o comando de abertura do freio é enviado imediata-
mente. Ao mesmo tempo, o pardmetro 3192 Brake open thr mon, adicionado ao bloco TORQUE CONFIG,
comega a aumentar de valor de 0 até o valor limite definido na saida do seletor associado ao par de pardmetros
3184/3186. Este valor aumenta ao longo de um tempo de aceleragéo configuravel no parametro 3188 Brake
torque time. O paradmetro 3188 deve ser ajustado para um valor préximo ao retardo de abertura do freio (ou seja, o
tempo que leva para o freio ser aberto apds o comando de abertura ser enviado). Esta rampa pode ser monitorada
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através do parametro 2392 Torque ref 1 mon, visivel nos diagramas do WEG_eXpress.

Quando o comando Start do posicionador (na lista de comandos da aplicacéo “Posicionador”) é enviado, o valor
do parametro 664 Speed setpoint € aumentado. Quando esta referéncia de velocidade atinge o limite definido
pelo parametro 3176 Brake open spd thr (e em nenhum caso antes de um tempo igual ao PAR 3172 Brake open
delay, que é sempre medido a partir do momento em que o freio abre), o valor de pré-torque injetado (Brake open
thr mon) apos a abertura € zerado com um tempo de desaceleragéo sempre igual ao valor de 3188 Brake torque
time.

Na fase de abertura transitoria, o “posicionador” pode gerar um valor de referéncia de velocidade superior ao limite
“Brake open spd thr". Isso, por sua vez, pode resultar na remogao do pré-torque devido a suposigao incorreta de
que um posicionador foi iniciado. Para evitar isso, o parametro 3172 Brake open delay pode ser configurado para
que a comparagao com a referéncia de velocidade seja realizada somente apds um certo retardo.

Neste modo o alarme“Brake fault” nunca pode ser acionado, pois nao esta previsto no “Modo de elevagao 2”.

Fase de fechamento:

Quando o drive é desabilitado (também por algum alarme capaz de desativa-lo), imediatamente é enviado um
comando de fechamento do freio, independente da condigéo de operagao.

Para fechamento normal, configure os parametros 3174, 3178 e 3190.

Quando a fase de abertura do freio estiver completa e apds um atraso igual a pelo menos o valor de 3190 Brake
close wait (medido a partir do momento em que termina a remogéao do pré-torque), ele espera que a referéncia de
velocidade caia abaixo do valor definido em 3178 Brake close spd thr.

O parametro 3174 Brake close delay pode ser usado para inserir um retardo entre 0 momento em que ocorre a
condicdo de fechamento e aquele em que o comando de fechamento é realmente enviado pelo drive.

Apos a ocorréncia da condi¢ao de fechamento do freio (dentro do tempo definido em Brake close delay) também é
possivel reiniciar o drive enviando um novo comando de posicionamento. Nesse caso, o temporizador é zerado e o
drive aguarda novamente a condigao de fechamento, que ocorre quando a referéncia de velocidade cai abaixo do
valor de Brake close spd thr e apds o retardo definido em Brake close wait.

O parametro 3190 Brake close delay pode, assim, ser razoavelmente ajustado para um valor ligeiramente menor
que o tempo de posicionamento. Ele garante que dentro do tempo definido a referéncia de velocidade também
pode cair abaixo do valor de Brake close spd thr sem que o comando de fechamento seja enviado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.15.23172 Brake open delay s FLOAT 0.20 0.0 60.0 ERW FVS

Configuragao do retardo para abertura de um freio mecanico externo.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.15.33174 Brake close delay s FLOAT 0.20 0.0 60.0 ERW FVS

Configuragao do retardo para atingir a velocidade zero do motor antes de fechar o freio.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.15.43176Brake open spd thrrpmINT1600CALCIERW FVS

Configuracao do valor limite da velocidade de abertura do freio.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.15.53178Brake close spd thrrpmINT1600CALCIERW FVS

Configuragao do valor limite da velocidade de fechamento do freio.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.15.63194Brake ramp freezeENUMDisable01ERWZ FVS

Com este parédmetro vocé pode congelar a referéncia de velocidade durante a abertura e fechamento do freio
no“Modo de elevagao 1”.

0Desabilitar
1 Habilitar

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

ADV200 e Descricao das Fungoes e Lista de Parametros153



22.15.73182Brake open thr selENUMOutput curr01ERWZ FVS
Selecgdo do tipo de comparacgao entre o valor limite do torque do freio aberto e o valor do torque ou corrente de
saida do drive.
O0Torque ref%
1Qutput curr

22.15.83184Brake open thrpercFLOAT10-200.0200.0ERWZS FVS

Valor limite em que a comparacéo é feita.

22.15.93186Brake open thr srcLINK16/323184016384ERWZ FVS

Selegao da origem (fonte) do sinal a ser utilizado.
Os valores que podem ser selecionados na fungao de comparacao estéao na lista “L_TCREF”.

22.15.103188Brake torque timesFLOAT0.100.0160.0ERWZ FVS

Tempo de rampa do parametro 3192 Brake open thr mon para passar do valor até o valor limite definido pelo PAR
3184 / 3186 (somente se o Modo de elevagao 2 estiver selecionado).

22.15.113190Brake close waitsFLOAT20.060.0ERW FVS

Retardo antes da medigéo da referéncia de velocidade (igual ao tempo desde a abertura do freio + tempo até a
retirada do pré-torque). Somente se o Modo de elevagao 2 foi selecionado.

22.16 — FUNGOES/FATO DE DIMENSAO

O fator da fungéo permite que a velocidade do drive seja expressa em uma unidade de medida diferente de rpm,
geralmente chamadas de unidades do usuario. Um fator de conversao é usado para converter o valor de rpm para
unidades do usuario. Isso pode ser definido como uma fragao usando dois parametros:

PAR 3900 Dim factor num e PAR 3902 Dim factor den.
A formula de conversdo é rpm = Dim factor num / Dim factor den * unidade do usuario

A unidade de medida exibida para parametros expressos em unidades do usuario € configuravel pelo usuario, mas
requer o uso da HMI ou configurador WEG_eXpress. O texto da unidade de medida é definido no PAR 3904 Dim fac-
tor text. Como este &€ um UINT32, ele pode conter no maximo 4 caracteres.

Os valores padrao dos parametros que definem o fator de fungéo séo:
PAR 3900 Dim factor num = 1; PAR 3902 Dim factor den = 1; PAR 3904 Dim factor text = “rpm*“

Os seguintes parametros expressos por padrao em rpm podem ser exibidos nas unidades do usuario:

PAR Descri¢ao UM |UU PAR Descrigao UM |UU
628 [Ramp setpoint mpm | X 810 | Multi reference 5 rpm | X
664 |[Speed setpoint mpm | X 812 | Multi reference 6 pm | X
260 |[Motor speed mpm | X 814 | Multi reference 7 rpm | X
600 |Dig ramp ref 1 mpm | X 816 | Multi reference 8 rpm | X
602 |Dig ramp ref 2 mpm | X 818 | Multi reference 9 pm | X
604 |Dig ramp ref 3 mpm | X 820 | Multi reference 10 pm | X
620 |Ramp ref 1 mon mpm | X 822 | Multi reference 11 pm | X
622 [Ramp ref 2 mon mpm | X 824 | Multi reference 12 pm | X
624 |Ramp ref 3 mon pm | X 826 | Multi reference 13 rpm | X
626 |Ramp ref out mon mpm | X 828 | Multi reference 14 pm | X
634 | Ramp ref top lim mpm | X 830 | Multi reference 15 rpm | X
636 |Ramp ref bottom lim mpm | X 852 | Multi ref out mon pm | X
630 [Reference skip set pm 870 | Mpot setpoint pm | X
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632 [Reference skip band rpm 876 | Mpot top lim pm | X
640 |Dig speed ref 1 rpm | X 878 | Mpot bottom lim pm | X
642 |Dig speed ref 2 rpm | X 894 | Mpot output mon rpm

660 | Speed ref 1 mon rpm | X 910 | Jog setpoint rpm

662 |[Speed ref 2 mon rpm | X 920 | Jog output mon rpm

670 |[Speed ref top lim rpm | X 930 |Reference 0 thr rpm

672 |Speed ref bottom lim rpm | X 940 |Speed 0 thr rpm

680 | Full scale speed rpm 950 | Speed threshold 1 rpm

760 | Ramp outmon rpm | X 952 | Speed threshold 2 rpm

800 [Multi reference 0 rpm | X 962 | Set speed error rpm

802 [ Multi reference 1 rpm | X 968 | Dig set speed ref rpm

804 [ Multi reference 2 rpm | X 970 | Speed threshold 3 rpm

806 | Multi reference 3 rpm | X 972 | Speed thr hysteresis rpm

808 [ Multi reference 4 rpm | X

Se um fator de fungao for definido, todos os parametros na tabela acima sdo convertidos em unidades do usuario.

3900 - Dim factor num
1

User defined variable - [rpm] — < |—m Control variable - [rpm]

2902 - Dim factor den RampRef
1 Ramps
SpeedRef

MultiRef
Mpot
[ FemmeemsmEm e —— e —————————— .
1 L]
1 L]
1 L]
1 L]
L]
L]
o

Calculo dos valores minimos e maximos dos parametros “Dim factor num” e “Dim factor den”
Calculo dos valores minimos € maximos dos parametros “Dim factor num" e "Dim factor den”.

Os limites devem ser incluidos ao definir os valores do PAR 3900 Dim factor num e PAR 3902 Dim factor den para
evitar que as variaveis internas do drive saiam da faixa.

Limites fixos para cada um dos dois parametros ndo podem ser definidos, pois é a relacao entre os dois que deve ser
limitada e porque esse limite também depende do parametro 680 Full scale speed.

Existe a possibilidade de overflow dependendo da ordem em que os dois
parametros PAR 3900 Dim factor num e PAR 3902 Dim factor den sao definidos e seu valor inicial.
As condi¢cdes em que pode ocorrer overflow sdo descritas na tabela abaixo.

Valor inicial Valores a definir Ordem Overflow
Den =1 Num =1 Den 30 — Num 10 Num — Den Nao
Den =1 Num =1 Den 30 — Num 10 Den — Num Sim

Den = 30 Num = 10 Den 1 —Num 1 Num — Den Sim
Den = 30 Num = 10 Den 1 —Num 1 Den — Num Nao

Se ocorrer overflow ao definir um dos dois parametros, o outro pardmetro sera automaticamente definido com o
mesmo valor para que o valor de conversao seja igual a 1.

Enviado pelo configurador

Se os parametros forem enviados pelo configurador WEG_eXpress, eles sao gravados em uma ordem definida e um
overflow intermediario pode ocorrer durante a definicdo de valores validos.

Se o valor do primeiro parametro enviado pelo configurador gerar overflow, o segundo parametro é definido com o
mesmo valor do primeiro (isso forga temporariamente o fator de dimenséao para 1); quando o segundo parametro &
gravado, o fator de dimenséo retorna ao valor correto.

Alteracdo da velocidade de fim de escala
Ao modificar o PAR 680 Full scale speed, os parametros PAR 3900 Dim factor num e PAR 3902 Dim factor den
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sao forcados para 1.

22.16.13900Dim factor numUINT161165535ERWFVS

Fator de dimensao do numerador

22.16.23902Dim factor denUINT161165535ERWFVS

Fator de dimensado do denominador

22.16.23902Dim factor denUINT161165535ERWFVS

A unidade de medida exibida para os parametros expressos em unidades do usuario é configuravel pelo usuario,
mas requer o uso do configurador. O texto da unidade de medida pode conter no maximo 4 caracteres.

22.17 — FUNGOES/MODO DE CONTROLE

[YEXZYFuncao disponivel apenas quando PAR 552 Control mode select esté definido como [1] Vetorial de Fluxo CL ou [2] Vetorial de

Fluxo OL.
L A A A A T iy
— .
— = a-
D—l-—/_
6202 - Ctrl mode sel 0 src ] -
Mull ;I 65206% - Ctrl mode sel mon
0
—=—c
———>
— o -
U—."/
| 4 | y 556 - Control mode select
6204 - Ctrl mode sel 1 src
i _I Holdaff I Ramp ;I—F—D\D_ 6208% - Ctrl mode mon
—— —l-l Ramp
—=— RampRef I
6200 - Ctrl mode src [ SpeedRef

| Control mode select - | TorqueConf

22.17.1556Control mode selectENUMRampO2ERWZF_S

Selegdo do modo de controle do drive.

0Torque
1Velocidade
2Rampa

Em controle de torque (0 - Torque) ,a referéncia e a carga do motor determinam sua velocidade e sentido de
rotagdo. Limites de torque simétrico podem ser definidos para cada sentido de rotagao e para operagao do motor/
gerador. Este tipo de controle esta disponivel apenas no modo de controle vetorial de Fluxo CL. Neste modo a
funcdo Ramp néo é usada para gerar a referéncia de velocidade do drive, entdo pode ser usada no modo auténo-
mo.

Em controle de velocidade (1 - Velocidade) a referéncia chega logo apds o circuito da rampa, permitindo uma
resposta extremamente rapida as variagdes do sinal. Isso € ideal para aplicagcdes que exigem uma resposta alta-
mente dindmica. Este tipo de controle esta disponivel nos modos de controle vetorial de Fluxo CL e vetorial de
Fluxo OL. Neste modo a fungdo Ramp nao é usada para gerar a referéncia de velocidade do drive, entdo pode ser
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usada no modo autdbnomo.

Em controle com rampa (2 - Rampa), a referéncia de velocidade é aplicada a entrada do bloco “Ramp” e &€
produzida pelo bloco “Ramp ref". Isso permite definir os tempos de aceleragdo/desaceleracao e o tempo de rampa
(linear ou em forma de S com jerks customizaveis). Este tipo de controle esta disponivel em todos os controles.

22.17.26200Ctrl mode src LINK16556016384ERWZF_S
Selegao da fonte da fungao Modo de Controle. O parametro a ser atribuido a esta fungao € selecionado na lista
“L_CTRLMODE".
Se IPA 6200 = Control mode select, o valor de IPA6208 é configurado através de IPA556.
Se IPA 6200 = Ctrl mode sel mon, o valor de IPA6208 é configurado através de IPA6206.
Se IPA 6200 for um PAD X, o valor de PAD sera considerado.

22.17.36202Ctrl mode sel 0 src LINK166000016384ERWZF S
22.17.46204Ctrl mode sel 1 src LINK166000016384ERWZF S

Selegao do modo de controle do drive através de entradas digitais

Ctrl mode sel 0 src Ctrl mode sel 1 src
0 0 0 Torque
0 1 1 Velocidade
1 0 2 Rampa

22.17.56206Ctrl mode sel mon UINT32 003ERF_S

Monitoramento da selecéo feita através de IPA6202 Ctrl mode sel 0 src e IPA6204 Ctrl mode sel 1 src.

22.17.66208Ctrl mode mon ENUM TorqueOOERF_S

Selecgao de torque-velocidade-rampa feita através de IPA6200 “Ctrl mode src, IPA6202 Ctrl mode sel 0 src e
IPA6204 Ctrl mode sel 1 src.

0Torque

1Velocidade

2Rampa
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22.18 — FUNGCOES/CONTROLE DE TEMP

Esta funcéo inclui basicamente dois comparadores com histerese.
Ao gerenciar sensores de temperatura como o PTC, PT100 ou KTY84, vocé pode comandar (através das saidas digi-
tais do drive) solenoides externas para ativar os sistemas de resfriamento do drive e/ou do motor.

A funcdo TEMP CONTROL funciona apenas com base na temperatura medida pelo seu sensor e consequentemente
comanda a saida digital. Ela ndo realiza nenhuma verificagao das condigbes de seguranca do sistema (formagéo de
condensacgéao, umidade excessiva). O usuario deve empregar sistemas fora do drive para verificar se as condigbes
de trabalho sdo seguras.

Drive Temp control

—-—c Rl 2512% - Drv thr overtemp mon

- - v 0

2500 - Drv temp src T
Null =

rs
i
\

2504 - Drv temp thr

E -—| 45 °C
2508 - Drv temp hys
2 °C
Motor Temp control
— = bl 3514% - Mot thr overtemp mon
Lol L e
O—-

2502 - Mot temp src
| Null

L
&
k4
kd

2506 - Mot temp thr

Z -—| 45 °C

) 3510 - Mot temp hys
2 °C

22.18.13500Drv temp src LINK326000016384ERWFVS

Selecao da origem do sinal (fonte) para gerenciamento de um sinal de temperatura. O paradmetro a ser atribuido a
esta funcao é selecionado na lista“L_TEMPCTRL”.

22.18.23504Drv temp thrdegCINT32 451100ERWFVS

Configuragéo do ponto de ajuste do comparador de histerese.

22.18.33508Drv temp hysdegCINT32 20CALCIERWFVS

Configuragéo de uma faixa de tolerancia para o limite de desarme definido no PAR 3504.

22.18.43502Mot temp src LINK326000016384ERWFVS

Selegao da origem do sinal (fonte) para gerenciamento de um sinal de temperatura. O parametro a ser atribuido a
esta funcao é selecionado na lista“L_TEMPCTRL".

22.18.53506Mot temp thrdegCINT32 451100ERWFVS

Configuragao do ponto de ajuste do comparador de histerese.

22.18.63510Mot temp hysdegCINT32 20CALCIERWFVS

Configuragéo de uma faixa de tolerancia para o limite de desarme definido no PAR 3506.
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2.19 — FUNGOES/CONTROLE LC

Afuncédo LC implementa:

- 0 controle Anticondensacgao que determina se as condigdes de operacao do drive sdo seguras

- 0 controle da valvula solenoide de fornecimento de refrigerante em um sistema de circuito aberto

- um regulador PI projetado para controlar a temperatura do refrigerante em um sistema de circuito fechado
- controle de excesso de umidade.

65042* - Liquid temp mon

I 24 °C
Liquid temp control 4576 - Condensation delay
60328* - Intake liguid temp I 5 s
| 24  eoC — > e mmmm———————n—— —————— .
1 L) -
- - 1 . 1 6044* - Condensation state .:—-" [—= Condensation alarm
T e “
-+ T 4592 - Condensat holdoff
emp
6036* - Liquid temp setpoint 30 s
6040 - Liquid temp src —..I 18 o
IIl"ﬂBkB liquid temp - 6024 - Dew temp offset of f
et s
L -
Power board sensor Dew point + 650438 - Dew temp offset on
P 1
' i calculation L E I 3 °c
! 5020* - Air humidity '
[ e H 6022* - Dew temperature
o ' * | 10 ec
! 6022*% - Air temperature !
i 265 °c :
' '
Lememme--memm-memmmmemmem—ee———— H
P e e e e e mm———————— L]
H - 1
—-"E. 6046* - Overhumidity state .:
Overhumidity control

Frmmmmmmmmemmmm— el e m e —————— -

| 4596 - Overhumidity thr

:
H
H
L i 8sso0 :
H

4578 - Overhumidity dalay H
:

H

H

s -

Controle de Condensacao

* Medindo a Temperatura do ar IPA 6022 e Umidade do ar IPA 6020, o ponto de orvalho é calculado e mostrado
como parametro de monitoramento |IPA 6032 Dew temperature.

* O seletor atribuido ao parametro IPA 6040 Liquid tem src permite definir o sensor usado para medir a tempera-
tura do liquido de resfriamento:

* Se IPA 6040 Liquid temp src = Temperatura do liquido na entrada (IPA 6038, configuragéo padrdo), a medigao
¢ feita por um sensor na placa do drive préximo ao coletor de entrada.

* Se |IPA 6040 Liquid temp src = An inp 1X temp mon ou 2X, a medigao é feita por um sensor externo (PT100,
PTC ou KTY84) conectado a placa opcional EXP-IO-SENS-100-ADV (consulte 0 manual para esta opgao).

* Atemperatura do liquido de resfriamento € exibida no parametro de monitoramento IPA 6042 Liquid temp mon.
Se a temperatura estiver abaixo do ponto de orvalho IPA 6032 adicionado ao offset IPA 6048 Dew temp offset
On por um tempo superior a IPA 4576 Condensation delay (padrdo = 5s), o sinalizador de monitoramento IPA
6044 Condensation state é ativado (0 = sistema seguro, 1 = risco de condensacgao).

* O valor obtido pela adicao de IPA 6032 Dew temperature e IPA 6048 Dew temp offset On & mostrado no
parametro IPA 6036 Liquid temp setpoint e representa a temperatura minima permitida para o liquido de resfria-
mento. Este valor pode ser usado como referéncia para um controlador/regulador externo.

* Se o estado de condensacéo persistir por um tempo superior ao retardo definido no menu ALARMS CONFIG, o

parédmetro IPA 4592 Condensat holdoff (padréo = 30s), a condicdo de alarme [32] Condensation com a ativi-
dade programada é sinalizada.

»  Se o sistema tiver um controlador de temperatura do liquido de resfriamento, o tempo definido em IPA 4592 Con-
densat holdoff deve corresponder ao tempo minimo necessario para levar a temperatura ao valor do PAR 6036
Liquid temp setpoint.

As atividades normalmente previstas para o alarme de condensagao sao:
1)IPA 4590 Condensat activity= Desabilitado (programacao padrao)
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A atividade descrita no menu 24 - ALARM CONFIG é executada.
O usuario é responsavel por monitorar o status de relé OK para abrir o contator da rede.
2)IPA 4590 Condensat activity = Ignorar
3)IPA 4590 Condensat activity = Aviso
4)IPA 4590 Condensat activity = Parar
5)IPA 4590 Condensat activity = Parada Rapida
As atividades descritas no menu 24 - ALARM CONFIG sao realizadas

Em todos esses casos, o usuario é responsavel por tomar todas as medidas para evitar todas as falhas do
drive, incluindo desabilitar o drive e abrir o contator da rede.

* Acondigado de alarme de condensagao pode ser copiada para uma saida digital do drive:
Menu ALARMS CONFIG — IPA 4702 Alarm dig sel 1 = Condensacgao

Menu DIGITAL OUTPUTS — IPA 1316 Digital output 4 src= 4708 Alm dig out mon 1 (a saida sera no terminal
14 da placa de controle).

A condensagéao ocorre quando a temperatura do liquido que entra no drive é significativamente menor que a tempera-
tura ambiente (no painel elétrico).

A diferenca de temperatura permitida depende do percentual de umidade ambiente.
A temperatura na qual o ar fica saturado com vapor de agua e “precipita” € chamada de ponto de orvalho.

O grafico a seguir pode ser usado para verificar se as condi¢gdes de trabalho (combinagéo de temperatura ambiente,
umidade e temperatura do liquido de resfriamento) sdo seguras e, se necessario, para selecionar a temperatura per-
mitida do liquido de resfriamento.

As condigdes seguras sdo obtidas quando o ponto de trabalho esta abaixo da respectiva curva “Area de condigao
segura”. Caso contrario, tome as devidas precaug¢des aumentando a temperatura do liquido de resfriamento (ou aju-
stando a temperatura e umidade ambiente).

As curvas apresentadas sao validas ao nivel do mar (1013 mbar).

INota: A elevacéo da temperatura do liquido de resfriamento pode causar a redugéo da corrente nominal e sobrecarga do drive
(1,5% para cada grau acima de 35°C).

Coolant
temperature
()
o S O || 45°C
% ----- 40°C
g —-=— 38°C
€ — = 35°C
2
= u || == 30°C
: Safe operating a0
Z — o
area e

100 90 80 70 60 50 40 30 20 10 0
Air humidity %

Condensagao, 4rea de condigo segura”

Se a temperatura no armario elétrico for de 30°C, a umidade relativa de 40% e a temperatura do liquido de resfria-
mento for de 20°C (curva mais baixa na figura mostrada acima), as condi¢des de trabalho do drive sdo seguras.

Se a temperatura ambiente subir para 35°C e a umidade relativa para 60%, as condiges de trabalho do drive ndo
sdo mais seguras. Neste caso, para restabelecer as condigdes de trabalho seguras, a temperatura do liquido de res-
friamento deve ser de pelo menos 25°C.
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A tabela a seguir (tabela de ponto de orvalho) apresenta os dados mostrados no grafico acima em forma numérica
(temperatura de entrada do liquido de resfriamento [°C] com base na temperatura ambiente e umidade do ar).

Umidade no ar [%]

10 [ 20 [ 30 [ 40 [ 50 [ 60 | 70 [ 80 [ 90 [ 100

-25 45 140 | -36 | -34 | -32 ] -30 | -29 | -27 | -26 | -25

-20 42 136 | 32 129 | 27125 |24 1 -22 1211 -20

-15 37 |31 2712422120181 -16[-15]-15

& -10 34| -26 | 22119171513 ]-11[-117]-10
- -5 29 [-22 1815 [ 1311 [ 817 6 [ -5
E 0 26 (191411 [ 816413 2 [0
= 5 231511 -7 5] 210 2 3 5
E 10 91713710 1 4 6 8 9
© 15 18] -7 [ 311 4 7 9 ['1m [ 13115
2 20 12 4] 1 5 9 [ 1214116 [ 18] 20
3 25 8 [ 0 5 [ 101316 [19] 21 [23]25
g 30 6 [ 3 [ 1o 1a 1821242628730
[ 35 2| 8 | 14|18 | 22 | 25 | 28 | 31 | 33 | 35
40 1T [ 18222731 3336 ]3] 40

45 4 |15 22 127 132 136 [ 38 [ 41 [ 43 ] 45

50 8 | 19 | 28 | 32 | 36 | 40 | 43 | 45 | 48 [ 50

O ponto de orvalho também depende da pressao absoluta, ou seja, da altitude em que o armario elétrico esta insta-
lado.

Em altitudes acima do nivel do mar (0 m), a pressao atmosférica (e, portanto, o ponto de orvalho) diminui. Por este
motivo, deve-se sempre verificar a temperatura do liquido de resfriamento considerando as curvas e tabelas calculadas
para uma altitude de 0 m.

Em condigbes de operagéo continua, um drive refrigerado a liquido trabalha em temperaturas mais baixas do que um
drive refrigerado a ar. Isso prolonga a vida Util dos componentes de poténcia, como capacitores eletroliticos € moédu-
los IGBT.

Os drives foram dimensionados com base no uso continuo do liquido de resfriamento nas vazdes nominais especifi-
cadas no manual. O uso descontinuo do liquido de resfriamento (por exemplo, para diminuir a possibilidade de con-
densacgéo), ou o uso continuo, mas com vazées menores do que o especificado, pode reduzir o desempenho do drive
e também encurtar a vida util de alguns componentes.

Controle da valvula solendide

Em sistemas de circuito aberto, o sinalizador de monitoramento IPA 6044 Condensation state (0 = sistema seguro,

1 = risco de condensagao) geralmente é programado em uma saida digital e usado, através de um relé de interface,
para controlar a valvula solendide de alimentagao do circuito de resfriamento.

Consulte o procedimento descrito no capitulo “7.1. Assistente de Inicializagao” no manual “Guia de inicializagéo rapida
(ADV200-LC QS)".

A saida digital pode ser configurada no menu SAIDAS DIGITAIS. Por exemplo: IPA 1314 Digital output 3 src = Con-
densation state (a saida estara disponivel no terminal 13 da placa de controle).

O sistema é projetado para que a agua sempre circule na vazao nominal e conseqiientemente a valvula solendide
esteja sempre aberta. Se for utilizada uma valvula solenoide normalmente fechada, deve-se utilizar um contato NF do
relé de interface ou inverter o estado légico da saida digital: IPA 1434 Dig out 3X inversion = On.

Assim, o seguinte comportamento sera obtido:
IPA 6044 Condensation state = 0 = valvula aberta
IPA 6044 Condensation state = 1 = valvula fechada

T e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e v e
INEIZEYA absorgao da bobina do relé externo deve sempre ser cuidadosamente avaliada.
T e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e v e

Para mais informagdes sobre sistemas de resfriamento de circuito fechado, consulte o “Apéndice 2 - Resfriamento
com liquido” do Guia de inicializagao rapida (ADV200-LC QS).
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Regulador Pl para sistemas de circuito fechado
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O regulador Pl pode ser usado com sistemas de resfriamento de circuito fechado.
O diagrama basico é mostrado na figura abaixo.
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Para mais informagdes sobre sistemas de resfriamento de circuito fechado, consulte o “Apéndice 2 - Resfriamento
com liquido” do Guia de inicializagao rapida (ADV200-LC QS).

O regulador PI permite definir a temperatura correta da agua do circuito secundario de acordo com o ponto de or-
valho.

Ele também permite o controle de partida/parada da bomba de circulagao de liquido do circuito secundario.

A partir da medicédo da temperatura da agua de resfriamento, temperatura e umidade ambiente, o drive calcula o
ponto de condensacgao “Dew Point”.

O conjunto do regulador PI é definido de acordo com este valor mais um offset programavel. A definicdo de um valor
minimo também evita a circulagdo de agua a uma temperatura desnecessariamente baixa.
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Se a temperatura da agua no circuito secundario for muito inferior ao valor definido, a valvula de parcializagao per-
manece fechada. Quando o drive comega a fornecer energia, a agua no circuito secundario aquece até atingir o
valor definido. Neste ponto, o regulador PI ativa a saida analdgica 0...10V do drive para controlar adequadamente o
percentual de abertura da valvula proporcional.

Se a temperatura da agua no circuito secundario for superior ao valor definido, a valvula proporcional permanecera
quase sempre aberta.

A saida analdgica do regulador pode ser programada no menu ANALOG OUTPUTS - Analog out x src = Valve
opening ctrl.

O parametro IPA 6040Liquid temp src | permite que vocé selecione o sensor usado para medir o liquido de resfria-
mento:

* Se |IPA 6040 Liquid temp src = Temperatura do liquido na entrada (IPA 6038, configuragao padrao), a medigéo
¢ feita por um sensor na placa do drive proximo ao coletor de entrada.

* Se IPA 6040 Liquid temp src = An inp 1X temp mon ou An inp 2X, a medicao é feita por um sensor externo
(PT100, PTC ou KTY84) conectado a placa opcional EXP-IO-SENS-100-ADV (consulte o0 manual para esta op-

Gao).
O controle da bomba e a habilitagdo do regulador Pl podem ser automaticos e controlados pelo drive de acordo com

o comando Start do drive, configurando IPA 6058 Pl enable src = Start state mon) ou controlado externamente por
circuitos auxiliares.

Se o drive acionar a bomba, uma das saidas digitais programada como DIGITAL OUTPUTS - Digital output x src =
Comando da bomba deve ser usada.

A bomba seréa desativada com o drive em Stop quando a velocidade do motor atingir = 0 e apds o tempo configurado
na FUNCAO - CONTROLE LC - IPA 6082 Pump off delay.

Definindo IPA 6082 Pump off delay = 0, a saida de controle da bomba de circulagdo atua exatamente igual ao
comando definido para “Pl enable src”.

Se a bomba for controlada por circuitos externos, ela deve ser acionada antes da partida e desativada apos a parada
do sistema.

Controle de excesso de umidade
O sensor de umidade embutido no drive permite sinalizar uma condicao insegura e também pode gerar um alarme.

O parametro de umidade exessiva IPA 6046 torna-se ativo quando o valor do parametro IPA 6020 Air humidity
excede o limite definido no parédmetro IPA 4596 Overhumidity thr (padréo = 85%) por um tempo superior a IPA 4578
Overhumidity delay.

O alarme interno [52] Humidity sens error detecta um possivel erro de comunicagéo entre o sensor de umidade e a
placa de controle do drive.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.19.1 6020 Air humidity perc FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS

Monitora o valor da Umidade do Ar detectada pelo sensor interno.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.19.2 6022 Air temperature degC FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS

Monitore o valor da temperatura do ar detectada pelo sensor interno.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.19.3 6032 Dew temperature degC INT16 0 0 0 ERFVS

Monitore o valor do ponto de orvalho dependendo dos parametros PAR 6020 e PAR 6022.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
22.19.4 6034 Dew temp offset Off degC INT16 8350 ERWFVS

Configuracao de um Offset programavel que pode ser adicionado ao valor do ponto de orvalho para que a saida
Condensation state (IPA 6044) seja desativada (Nivel de saida digital = L = valvula de circulagdo aberta) quando a
temperatura do liquido (IPA 6042) for superior a Dew temperatura (IPA 6032) + Dew temp offset off (IPA 6034).

IPA 6034 Dew temp offset off ndo pode ser definido para um valor abaixo de IPA 6048 Dew temp offset on.
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22.19.5 6048Dew temp offset ondegCINT163250ERWFVS

Configuragao de um Offset programavel que pode ser adicionado ao valor do ponto de orvalho para que a saida
Condensation state (IPA 6044) seja ativada (nivel de saida digital = H = valvula de circulagéo fechada) quando a
temperatura do liquido (IPA 6042) esta abaixo de Dew temperature (IPA 6032) + Dew temp offset on (IPA 6048).

IPA 6048 Dew temp offset on ndo pode ser superior a IPA 6034 Dew temp offset off.

22.19.6 6036 Liquid temp setpoint degC INT16 0 0 0 ERFVS

Valor de monitoramento do ponto de ajuste da temperatura do liquido. E a soma dos parametros PAR 6032 e PAR
6034.

E o valor em que deve estar a temperatura do liquido de resfriamento para ficar abaixo das curvas de seguranca
internas para evitar a condensacao. O usuario deve atuar externamente sobre os valores de temperatura para
evitar situagdes de alarme.

22.19.76038Intake liquid tempdegC INT16 0 0 0 ERFVS

Monitoramento da temperatura do liquido de resfriamento que flui para a placa do dissipador de calor.

22.19.8 6040 Liquid temp src LINK 32 6038 0 16384 ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do valor da temperatura do liquido a atribuir a respectiva entrada. As fungdes que podem
ser associadas estdo na lista “L_ TEMPCTRL".

22.19.9 6042 Liquid temp mon degC INT16 0 0 0 ERFVS

Monitoramento do valor da temperatura do liquido.

22.19.10 6058 PI enable srcLINK16Null016384ERWFVS

Selegao de fonte para habilitar o controle PI. A lista de selegéo € mostrada em “L_DIGSEL1".

22.19.11 6060 PI reg P gain*FLOAT3.001000ERWFVS

A calibragéo de ganho proporcional do regulador Pl permite a otimizagdo da dindmica de controle de temperatura.

22.19.12 6062 PI reg | timesFLOAT10.0000ERWFVS

Constante de tempo integral do regulador PI. A calibragao de ganho permite a otimizagéo da dinamica de controle
de temperatura.

22.19.13 6070 PI Setpoint min°CFLOAT25.000ERWFVS

Valor minimo de referéncia para controle de temperatura. Se a soma entre os valores do parametro 6032 Dew tem-
perature e 6072 Pl Setpoint offset for mais baixa que Pl Setpoint min, o parametro 6074 Pl setpoint € definido
em PI Setpoint min

22.19.14 6072 PI Setpoint offset°’CFLOAT2.000ERWFVS

Define o desvio de temperatura de referéncia em relagdo ao ponto de orvalho estimado em 6032 Dew tempera-
ture.
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22.19.15 6074PI Setpoint°CFLOATO00ERFVS

Referéncia de temperatura.

22.19.16 6064PI state monUINT32000ERFVS

Monitoramento de habilitagdo do regulador PI.

22.19.17 6078Valve opening ctrl%INT32000ERFVS

Indica a porcentagem de abertura da valvula proporcional utilizada para regular a vazao do liquido de resfriamento.
0% = valvula completamente fechada (sem circulagéo de fluido). 100% = valvula completamente aberta (circulagéo
total do fluido).

22.19.18 6080Pump commandINT32000ERFVS

Monitoramento do comando de partida/parada da bomba de circulagéo de liquido de resfriamento.

22.19.19 6082 Pump off delaysUINT325060ERWFVS

Tempo de retardo do comando de parada da bomba de circulagao.
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22.20 —- FUNGOES/TEMPORIZADORES

Menu para gerenciamento de dois médulos Temporizadores programaveis e independentes para retardar o efeito das
entradas digitais e de todos os parametros da lista L_DIGSEL1.
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3564 - Timer2 neg delay
T—w .
23562 - Timer2 pos delay
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22.20.13550Timer1 srcLINK326000016384ERWFVS
22.20.53560Timer2 srcLINK326000016384ERWFVS

Permite designar o sinal de controle a ser retardado na entrada do bloco de fungao Timer X. Os sinais que podem
ser usados para esta fungao podem ser ajustados na lista L_DIGSELA1.

22.20.23552Timer1 pos delaysFLOAT0.100.030.0ERWFVS
22.20.63562Timer2 pos delaysFLOATO0.100.030.0ERWFVS

Configuragao da borda de atraso positiva.

22.20.33554Timer1 neg delaysFLOATO0.100.030.0ERWFVS
22.20.73564Timer2 neg delaysFLOATO0.100.030.0ERWFVS

Configuragao da borda de atraso negativa.

22.20.43556Timer1 monINT32000ERFVS
22.20.83566Timer2 monINT32000ERFVS

Exibicao do estado de saida do Temporizador.
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22.21 - FUNGOES/TORQUE LIMADAPT

Esses parametros de menu permitem que vocé gerencie os limites de torque do drive dinamicamente com base nas
condigdes On/Off, por exemplo, velocidade do motor (acima ou abaixo de um limite).
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—»o

2336 - Torgue limit sel src T E—
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Torgue limit
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-

2332 - Torgue limit low
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{10000 o

A
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2334 - Torgue limit ramp
100.00% 1000 ms

22.21.12330Torque limit highpercFLOAT 100.00.0CALCFERWF_S

Configuragao do limite de torque alto.

Se este parémetro for definido com um valor menor que IPA 2332 Torque limit low, IPA 2332 é automaticamente
alterado para esse valor.

22.21.22332Torque limit lowpercFLOAT 70.00.0CALCFERWF_S

Configuragao do limite de torque baixo.
Nao pode ser superior ao valor definido no parametro IPA 2330 Torque limit high.

22.21.32334Torque limit rampmsUINT16 1000060000ERWF S

Ajuste do tempo para ir linearmente de 0 a 100% do torque nominal.

22.21.42336Torque limit sel srcLINK16/32976016384ERWF S

Selegao da fonte a ser usada para gerenciar o limite de torque adaptativo:
A lista de sinais atribuiveis a fungao pode ser selecionada na lista “L_DIGSEL1".

22.21.52338Torque limit adaptpercFLOAT 0.00.00.0ERF_S
Limite de torque adaptativo em porcentagem, calculado internamente pelo drive com base no parametro de monito-
ramento selecionado no parametro IPA 2336 Torque limit sel src.
Se o parametro do monitor for igual a 0, IPA 2338 vai para o valor de Torque limit low
Se o par&metro de monitoramento for igual a 1, IPA 2338 vai para o valor do IPA 2330 Torque limit high.
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‘

3 — COMUNICAGAO

23.1 —- COMUNICACAO/RS485

O drive ADV200 é fornecido com uma porta padréo (conector sub-D de 9 polos: XS) para conectar a linha serial
RS485 usada para comunicagao ponto a ponto drive-PC (através do software de configuragdo WEG_eXpress) ou
para a conexao multidrop onde é necessario o uso da placa opcional OPT-RS485-ADV. (No maximo 20 drives podem
ser conectados na linha serial).

O formato da linha serial RS485 é: 8 bits de dados, sem paridade e um bit de parada.

23.1.13800Drive addressUINT1611255ERWFVS

Configuragao do enderego ao qual o drive responde quando conectado a linha serial RS485.

23.1.23802Serial baudrateENUM3840002ERWFVS
Configuragéo da velocidade da comunicagéao serial RS485 (Baud Rate).
09600

119200
238400

23.1.33810Serial parameterENUMNone,8,1 0 3 ERWFVS
Configuragao do formato dos dados da comunicagéo serial RS485.
0 Nenhum,8,1
1 Nenhum,8,2
2 Par,8,1
3 impar,8,1

23.1.43804Serial protocolENUMNModbus01ERWFVS
Configuragéo do protocolo de comunicagao serial:
0Modbus

1Jbus
Definindo para 0 seleciona o protocolo de comunicagao serial Modbus RTU (Remote Terminal Unit).

Definindo para 1 seleciona o protocolo de comunicagao serial Jbus. O protocolo Jbus é funcionalmente idéntico ao
Modbus, exceto pela diferente numeragéo de enderecos: no Modbus eles comegam do zero (0000 = 1° endereco),
enquanto no JBUS eles partem de um (0001 = 1° endereg¢o) e mantém essa diferenga ao longo numeragéo.

23.1.53806Serial delaymsUINT16001000ERWFVS

Configuragéo do retardo minimo entre o drive receber o ultimo byte e iniciar sua resposta. Este retardo evita confli-
tos na linha serial quando a interface RS485 utilizada nao foi pré-configurada para comutagdo automatica Tx/Rx. O
parametro diz respeito apenas ao uso da linha serial padréao RS485.

Exemplo: se o retardo na ligagdo Tx/Rx no mestre for de no maximo 20ms, o pardmetro Ser answer delay deve ser
configurado em no minimo 20ms: 22ms

23.1.63808Serial swap dataBITO01ERWFVS

Este par&dmetro permite a troca da leitura das partes Alta e Baixa das palavras para parametros do tipo FLOAT,
UINT32, INT32 ao utilizar o protocolo Modbus.

16840v200 - Descricdo das Funcdes e Lista de Parametros



23.2 - COMUNICAGAO/CONFIGURAGAO DE FIELDBUS

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
23.2.14000Fieldbus typeENUMOffOSRWFVS

Configuragao do tipo de fieldbus a ser utilizado.

00ff
1CanOpen
2DeviceNet
3Profibus
10DS402
30Profidrive
40 Rte

Se definido como 0, nenhum fieldbus é selecionado.

Se definido como 1, o perfil fieldbus CanOpen ¢é selecionado.

Se definido como 2, o perfil fieldbus ProfiBus-DP é selecionado.
Se definido como 3, o perfil fieldbus DeviceNet é selecionado.

Se definido como 10, o perfil fieldbus DS402 é selecionado.

Se definido como 30, o perfil fieldbus Profidrive é selecionado.

Se definido como 40, o fieldbus Real Time Ethernet é selecionado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
23.2.24004Fieldbus baudrateENUM500k012RWFVS

Configuracao da velocidade da rede de comunicagao (Baud Rate).

0Auto
1125k
2250k
3500k
41M
59600
619200
793750
8187,5k
91,5M
103M
116M
1212M

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
23.2.34006Fieldbus addressINT1630255RWFVS

Configuragéo do endereco do no6 do drive quando conectado a rede.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
23.2.44010Fieldbus M->S enableENUMEnable01ERWZFVS

Configuragéo da atualizagéo dos dados do fieldbus.

0Desabilitar
1 Habilitar

Se definido como 0, a possibilidade de envio de comandos e referéncias do CLP do drive via fieldbus é desabili-
tada.

Se definido como 1, a possibilidade de envio de comandos e referéncias do CLP do drive via fieldbus é habilitada.
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23.2.54012Fieldbus alarm modelNT32001ERWZFVS

Configuragdo do modo de geracéo de alarme Opt Bus Fault.

00ff
10n

Se definido como 0, o alarme s6 é gerado se o drive estiver habilitado.
Se definido como 1, o alarme é gerado mesmo que o drive esteja desabilitado.

23.2.64014Fieldbus stateENUMStop09RFVS

O estado légico da conexao fieldbus é exibido. O valor depende do tipo de barramento utilizado.
Os seguintes estados logicos sao exibidos se o fieldbus CANopen ou Rte for selecionado:
0Stop

1PreOperational

20perational

Os seguintes estados logicos sao exibidos se o fieldbus Profibus for selecionado:
3Erro

4\WaitPRM

5WaitCFG

6DataExchange

7DPError

Os seguintes estados logicos séo exibidos se o fieldbus Rte for selecionado:
8 SafeOp
9 Init

23.2.74398RTE protocolENUNMNone06ERFVS

O protocolo Real Time Ethernet implementado na placa de expansao é exibido.
0 Nenhum

1 Ethercat

2 EthernetIP

3 GdNet

4 Profinet

5 ModbusTCP (Nao disponivel)

6 Powerlink (Nao disponivel)

107Profidrive

23.2.85608IP address UINT32 004294967295ERFVS

Exibicdo do endereco DCP definido por meio da configuragéo do n6 Profinet.

23.3 - COMUNICAGAO/FIELDBUS M2S

Configuragao dos dados de entrada

Sao 16 grupos de parametros, com a mesma estrutura, para configuragdo dos dados a serem trocados ciclicamente
com o fieldbus. Cada grupo permite a troca de um Unico dado, que corresponde a um Unico parametro do drive.

Os dados gravados pelo Mestre (um CLP, PC ou painel de controle) para o Escravo (o drive) podem ser configurados
no menu COMMUNICATION/FIELDBUS M2S, dai o nome do menu M->Menu S:
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Parametro para definir os dados de entrada:

Deve conter um IPA valido correspondente ao parametro a ser gravado, ou 0 se sys (PAR 4022...4172 Fieldbus M-
>Sn sys) for Fill ou Mdplc.

Para parametros src (Fonte), se vocé selecionar PAR 4024 Fieldbus M->S1 mon na enumeracgao correspondente, o
valor do parédmetro 4020 é automaticamente definido para o IPA de src.

Por exemplo: se PAR 4020 Fieldbus M->S1 ipa = 610, entdo PAR 610 Ramp ref 1 src = PAR 4020 Fieldbus M->S1
ipa.

Para parametros scr com um tipo de FB diferente de 0, o dado que chega ao fieldbus ndo é gravado na selegéo de
enumeracgédo, mas diretamente no mon associado a src.

Por exemplo: PAR 4020 Fieldbus M->S1 ipa = 610, a referéncia do barramento é enviada para PAR 620 Ramp ref
1 mon; nao modifica a selegao de PAR 610 Ramp ref 1 src que continua a ser definida para PAR 4020 Fieldbus
M->S1 ipa.

Se contém um IPA valido e é forgado para 0, o parametro sys correspondente assume o valor de Fill (16 ou 32 depen-
dendo da configuragéo anterior) para garantir que a estrutura da area de dados trocados nao seja alterada.

PAR 4022 Fieldbus M->S1 sysFormato do dado a ser trocado

Este pardmetro é ajustado automaticamente para o valor recomendado quando o PAR 4020...4170 correspondente
Fieldbus M->Sn ipa é modificado. Embora o valor automatico seja definido pelo usuario, os valores aceitaveis depen-
dem do parametro IPA do dado: algumas combinag¢des nao sao permitidas e geram um alarme de configuragao na
reinicializacao.

Valores:

*Not assigned: se definido como “Not assigned”, este e todos os grupos subsequentes (independente-
mente de seus sistemas) nao fazem parte dos dados trocados, independentemente do IPA.

*Fill16/32: o dado é trocado no fieldbus mas nao gravado em nenhum parametro.

*Eu: o dado é trocado em formato inteiro com sinal de 16 bits com a unidade de parametro configurada no
IPA correspondente ou, no caso de src com o mon correspondente (ex: se PAR 4020 Fieldbus M->S1
ipa = PAR 610 Ramp ref 1 src e PAR 4022 Fieldbus M->S1 sys = Eu, o dado é em rpm), multiplicado
por div. Esta configuragéo so6 € possivel para alguns parametros. Consulte a tabela de tipos de FBUS
na lista de parédmetros. Para estes parametros, o dado é trocado a cada ms.

*Eu_float : Eu_float: o mesmo que Eu, mas o dado esta no formato de precisao simples IEEE754 de 32
bits de ponto flutuante.

*Count16/32: o dado é trocado em unidades internas (ver tabela de escala) a cada ms (por exemplo: se
PAR 4020 Fieldbus M->S1 IPA =610, PAR 610 Ramp ref 1 src e PAR 4022 Fieldbus M->S1 sys =
Count16, o dado é dimensionado para que um valor de 0x4000 produza uma referéncia igual a PAR
680 Full scale speed).

Esta configuragéo so6 é possivel para alguns parametros. Consulte a tabela de tipos de FBUS na lista
de parametros: se o campo estiver vazio, Count ndo pode ser definido no parametro. Alguns parametros
permitem a utilizagdo de Count16 (geralmente valores em que néo ha necessidade de trocar os 16 bits
menos significativos) e Count32, conforme a seguinte regra: se FBUS = 32bit, somente Count32 pode
ser configurado; se 16hi ou 16lo, Count32 e Count16 ambos podem ser definidos, indicando qual pa-
lavra do parametro é realmente usada. Se Count32 for usado e o tipo interno do parametro for FLOAT,

o dado deve ser trocado no formato de precisao simples IEEE754 de ponto flutuante; caso contrario,
como um inteiro (com sinal ou sem sinal, novamente de acordo com o tipo interno).

*MdPIc16/32: indica que o dado é para uso do aplicativo MdPIc, que usara o valor do PAR 4024...4174
Fieldbus M->Sn mon de acordo. Se definido como MdPIc16, os 16 bits da parte baixa de mon sao
trocados; se definido como MdPIc32, todos os 32 bits sédo trocados. Tudo isso se aplica se PAR
4020...4170 Fieldbus M->Sn mon = 0 ou = no “Fieldbus M->Sn mon correspondente” (por exemplo,
P.4020 = 4024); caso contrario, ele se comporta da mesma maneira que Count.

*Par16/32: esta é a configuragao padrao para todos os parametros com tipo FB vazio para que os dados
nao possam ser trocados em 1 ms e os dados sejam atualizados em segundo plano. O formato do
dado depende do formato do parametro e da configuragédo: com Par16 o dado € um numero inteiro
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de 16 bits (com ou sem sinal, de acordo com o tipo externo do pardmetro) com a mesma unidade de
medida do parametro selecionado (multiplicado por div); Par16 so esta disponivel se o pardmetro ndo
for realmente de 32 bits (por exemplo, ndo & possivel para iPad e Compare). Com Par32, o formato &
flutuante se o tipo externo do parametro for flutuante, caso contrario € inteiro, sempre com a unidade
do parametro. Parametros com tipo FB nao vazio também podem ser trocados como PAR, conforme as
mesmas regras listadas acima.

Se estiver usando fieldbus CANopen, sys também é usado para estruturar a area de dados em PDOs de 8 bytes. Os
PDOs séao criados a partir do primeiro grupo e é necessario garantir que os dados estejam contidos no PDO. Por-
tanto, por examplo, uma configuragdo com PAR 4022 Fieldbus M->S1 sys = Count32, PAR 4032 Fieldbus M->S2 sys
= Count16, PAR 4042 Sys M->S3 Fieldbus = Count32 ndo é valida, pois o dado no grupo 3 abrangeria os dois primei-
ros PDOs. Nestes casos, PDOs mais curtos podem ser gerados usando a configuragdo Count com IPA 0 (no exemplo
PAR 4040 IPA M->Fieldbus S3 = 0, PAR 4042 Fieldbus M->S3 sys = Count16, PAR 4050 Fieldbus M->S4 ipa = IPA
do parémetro que estava anteriormente em 3 e PAR 4052 Fieldbus M->S4 sys = Count32, usando assim um primeiro
PDO com 6 bytes), ou criando areas nao utilizadas no PDO usando Fill (0 PDO tem um tamanho de 8 bytes, mas a
ultima palavra nao é utilizada).

Caso os dados néo possam ser mapeados nos PDOs, um alarme especifico € gerado na inicializagao, indicando o

grupo com problema. Observe que isso se aplica apenas a CANopen e DS402. Para os outros fieldbus a area de
troca é contigua com um tamanho maximo de 16 palavras (14 para DeviceNet).

PAR 4024 Fieldbus M->S1 segMonitoramento de dado vindo do mestre
Este é o valor, ja escalonado em contagens internas, do dado vindo do mestre. Se, por exemplo, um valor igual a PAR

680 Full scale speed ¢ enviado para PAR 610 Ramp ref 1 src em rpm, o valor interno € 0x40000000 = 1073741824
O escalonamento também inclui a divisdo do parédmetro div.

PAR 4026 Fieldbus M->S1 divDivisor a ser aplicado no parametro

Isso s6 pode ser usado para sys = Eu ou Par. Divide o dado de entrada pelo valor iserido: isto permite aumentar a
resolugéo do dado. Por exemplo, se IPA = PAR 610 Ramp ref 1 src, sys € definido automaticamente como Eu. Ao
inserir div = 10, o Mestre deve enviar o dado em rpm multiplicado por 10; por exemplo, para enviar uma referéncia
igual a 100,5 rpm o dado trocado no barramento € 1005: a resolugdo portanto é em décimos de grau. Antes de inserir
um valor, é importante considerar o valor maximo do dado trocado para garantir que ele possa estar contido em um
inteiro de 16 bits (no exemplo, a velocidade maxima possivel & 3276,7 rpm).

Uso

Este grupo de parémetros é repetido 16 vezes, possibilitando a configuragao de até 16 dados de entrada, mas tam-
bém respeitando o limite maximo de 16 palavras ao todo (14 para DeviceNet). O numero total de dados configuraveis
também depende do formato, se 16 ou 32 bits, de acordo com as regras acima para sys.

O drive s6 implementa os pardmetros no menu COMMUNICATION/FIELDBUS M2S na inicializagdo. Uma vez con-
figurados, eles devem, portanto, ser salvos e o drive reinicializado (este procedimento n&o é necessario para valores
configurados via mapeamento dindmico pelo mestre, atualmente suportados apenas por CANopen e Ethercat). Os
dados séo processados na ordem de 1 ao primeiro com sys = Not assigned: dependendo da configuracao, é criada
uma éarea para troca de dados com o fieldbus, cujo tamanho e composi¢édo sdo claramente definidos.

Se os dados inseridos n&o forem consistentes (por exemplo, se sys for definido como Eu ou Count para um paramet-
ro que nao os suporta, ou definido como 16 bits para um parametro que s6 pode ser 32, ou se o IPA ndo existir, ou
se o PDO nao for do tamanho certo etc.), &€ gerado o alarme “[17] Opt Bus fault” com um subcdédigo indicando o tipo
de problema e o grupo em que ocorreu (os significados dos cddigos estdo descritos na pagina Interface em Menu/
FIELDBUS WORDS MAP/M->S in WEG_eXpress).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.3.14020Fieldbus M->S1 ipaFBNM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

23.3.54030Fieldbus M->S2 ipaFBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.94040Fieldbus M->S3 ipaFBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.134050Fieldbus M->S4 ipaFBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.174060Fieldbus M->S5 ipaFBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.214070Fieldbus M->S6 ipaFBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.254080Fieldbus M->S7 ipaFBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
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23.3.294090Fieldbus M->S8 ipaFBM2SIPA 00 20000 RWFVS

23.3.334100Fieldbus M->S9 ipaFBM2SIPA 00 20000 RWFVS

23.3.374110Fieldbus M->S10 ipaFBM2SIPA 00 20000 RWFVS
23.3.414120Fieldbus M->S11 ipaFBM2SIPA 00 20000 RWFVS
23.3.454130Fieldbus M->$12 ipaFBM2SIPA 00 20000 RWFVS
23.3.494140Fieldbus M->$13 ipaFBM2SIPA 00 20000 RWFVS
23.3.534150Fieldbus M->S14 ipaFBM2SIPA 00 20000 RWFVS
23.3.574160Fieldbus M->$15 ipaFBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.614170Fieldbus M->S$16 ipaFBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

Configuracao do parametro a associar ao canal do barramento. A configuragéo padrao € 0, o que significa que o

canal nao esta ativo.

Se o parametro a ser conectado for um sorg (fonte), o canal e o parametro também podem ser associados modifi-

cando o parametro sorg em seu menu.

Ao definir um parametro, o formato também ¢é definido automaticamente no parametro sys.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.3.24022Fieldbus M->S1 sysENUMNot assigned010RWFVS

23.3.64032Fieldbus M->S2 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.104042Fieldbus M->S3 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.144052Fieldbus M->S4 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.184062Fieldbus M-> S5 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.224072Fieldbus M->S6 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.264082Fieldbus M->S7 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.304092Fieldbus M->S8 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.344102Fieldbus M->S9 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.384112Fieldbus M->S10 sysENUNMNot assigned010RWFVS
23.3.424122Fieldbus M->S$11 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.464132Fieldbus M->S$12 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.504142Fieldbus M->S$13 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.544152Fieldbus M->S$14 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.584162Fieldbus M->S15 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.3.624172Fieldbus M->S16 sysENUMNot assigned010RWFVS

Configuragado do formato do dado recebido no canal. Quando o parametro src é programado, o formato é program-
ado automaticamente no respectivo sys. Se o parametro src for redefinido como nulo, o formato néo sera alterado.
O valor do formato pode ser selecionado na lista a seguir, de acordo com o parametro selecionado como fonte:

ONot assigned
1Count 16
2Count 32
3Fill 16
4Fill 32
5Mdplc 16
6Mdplc 32
7Eu

8Eu float
9Par 16
10Par 32

Se definido como 0, o canal ndo é atribuido.
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Se definido como 1, o dado recebe uma contagem de 16 bits.
Se definido como 2, o dado recebe uma contagem de 32 bits.

Se definido como 3, 16 bits no canal sédo reservados para o dado, ndo usados.

Se definido como 4, 32 bits no canal séo reservados para o dado, ndo usados.

Se definido como 5 o dado recebe uma contagem de 16 bits usada pelo MDPLC.

Se definido como 6, o dado recebe uma contagem de 32 bits usada pelo MDPLC.

Se definido como 7, o dado recebe unidades de engenharia em um ndmero inteiro de 16 bits.

Se definido como 8, o dado recebe unidades de engenharia em um numero inteiro de 32 bits.

Se definido como 9, o dado é atribuido a um formato de unidade de engenharia inteira de 16 bits ndo em tempo

real (5-10ms)

Se definido como 10 o dado € atribuido a um formato de unidade de engenharia inteira de 32 bits ou formato flutu-
ante se o parametro associado for um parametro do tipo flutuante ndo em tempo real (5-10ms)

(Nota Se o parametro sys for not assigned, nenhum dos canais fieldbus subseqiientes é lido, mesmo se programado.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.3.34024Fieldbus M->S1 monINT3216000ERWFVS

23.3.74034Fieldbus M->S$2 monINT3216000ERWFVS
23.3.114044Fieldbus M->S3 monINT3216000ERWFVS
23.3.154054Fieldbus M->S4 monINT3216000ERWFVS
23.3.194064Fieldbus M->S5 monINT3216000ERWFVS
23.3.234074Fieldbus M->S6 monINT3216000ERWFVS
23.3.274084Fieldbus M->S7 monINT3216000ERWFVS
23.3.314094Fieldbus M->S8 monINT3216000ERWFVS
23.3.354104Fieldbus M->S9 monINT3216000ERWFVS
23.3.394114Fieldbus M->S$10 monINT3216000ERWFVS
23.3.434124Fieldbus M->S11 monINT3216000ERWFVS
23.3.474134Fieldbus M->S12 monINT3216000ERWFVS
23.3.514144Fieldbus M->S13 monINT3216000ERWFVS
23.3.554154Fieldbus M->S14 monINT3216000ERWFVS
23.3.594164Fieldbus M->S15 monINT3216000ERWFVS
23.3.634174Fieldbus M->S16 monINT3216000ERWFVS

O valor recebido do barramento é exibido. Este parametro deve estar associado ao parametro src para habilitar o

canal M->S.

O usuario pode modificar o M->S e por parametros sys S->M. A consisténcia do sys com o parametro atribuido ao

canal é verificada.

Um parametro Fieldbus M->0 SX Mon sé6 pode ser atribuido a um unico “src”. Se atribuido a mais de um
src, um sinal de erro é gerado durante a inicializagdo do fieldbus.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

23.3.44026Fieldbus M->$1 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS

23.3.84036Fieldbus M->S2 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS

23.3.124046Fieldbus M->$S3 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.164056Fieldbus M->S4 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.204066Fieldbus M->S5 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.244076Fieldbus M->S6 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.284086Fieldbus M->S7 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.324096Fieldbus M->S8 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.364106Fieldbus M->S9 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS

174 apv200 - Descricéao das Funcdes e Lista de Parametros



23.3.404116Fieldbus M->S$10 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.444126Fieldbus M->S$11 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.484136Fieldbus M->$12 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.524146Fieldbus M->$13 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.564154Fieldbus M->$14 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.604166Fieldbus M->$15 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.3.644176Fieldbus M->S16 divFLOAT1.01.01000.0ERWFVS

Os parametros Div M->Sx fieldbus podem ser usados para aumentar a resolugao dos dados enviados no barra-

mento para o drive no canal correspondente no modo de troca EU e EU_float. O valor do parametro é usado pelo

drive como o divisor do dado de entrada para que um nimero com digitos decimais possa ser transferido.

N.B.: Vocé deve verificar o tamanho em bits do dado enviado para garantir que o valor maximo em bits
caiba em um inteiro de 16 bits. Por exemplo, se especificar o divisor como “Fieldbus M->Sn div”’ =
1000, o valor maximo que pode ser utilizado para o dado trocado € 32.768 (32768/1000).

Exemplo:Div M->Sx fieldbus = 10, M->S1 fieldbus par = Ramp ref src 1, Sys M->S1 fieldbus = Eu. Se o CLP
enviar o valor decimal 1000 na primeira palavra, o valor de ramp ref 1 no drive € 1000/10 = 100.

23.4 - COMUNICAGAO/FIELDBUS S2M

Configuragao de dados de saida

Os dados lidos pelo Mestre (CLP, PC ou painel de controle) enviados pelo escravo (o drive) podem ser configurados
no menu COMMUNICATION/FIELDBUS S2M.

Como as fungdes dos 16 grupos sdo semelhantes as do menu COMMUNICATION/FIELDBUS M2S, apenas as difer-
engas sao listadas aqui:

PAR 4180 Fieldbus S->M1 ipa: ao contrario de M->S, os src ndo sao gerenciados. O IPA, portanto, sempre se refere
ao parametro inserido (por exemplo, para monitorar a entrada da rampa 1, devo selecionar o PAR 620 Ramp ref 1
mon considerando que se eu selecionar PAR 610 Ramp ref 1 src eu leria a selegdo da enumeragao desse src).

Além disso, com sys = MdPIc16/32, vocé nao pode inserir IPA 0, mas deve inserir o IPA do dig correspondente para o
primeiro grupo PAR 4184 Dig Fieldbus S->M1 etc.). O aplicativo MdPIc entdo grava um valor neste parametro, que &
enviado para o barramento no formato de 16 ou 32 bits de acordo com o sys.

Se vocé inserir 0 quando o IPA foi definido com um valor diferente de zero, o sys € definido automaticamente como
Fill16 ou 32 para garantir a estrutura da area de troca de dados.

PAR 4182 Fieldbus S->M1 sys : a Unica diferencga diz respeito a configuragéo de MdPIc16/32, conforme explicado
acima, para enviar todos os 32 bits ou apenas a palavra baixa do dig correspondente.

PAR 4186 Fieldbus S->M1 mul: isso funciona simetricamente em relagdo a M>S. Neste caso, um multiplicador é
aplicado para aumentar a resolugao do dado de saida (somente para Eu e Par). Por exemplo, se PAR 4180 Fieldbus
S->M1 ipa = PAR 260 Motor speed, PAR 4182 Fieldbus S->M1 sys = Eu, PAR 4186 Fieldbus S->M1 mul = 10, o
dado enviado ao barramento € em rpm multiplicado por 10: se o drive girar a 100,5 rpm, o mestre recebe um valor
igual a 1005.

PAR 4184 Dig Fieldbus S->M1: ndo existem monitoramentos para os dados de saida; os digs enviam um dado fixo
para o barramento (com o sys definido para Count32) ou para o aplicativo MdPlIc, que grava um valor nestes paradmet-
ros (com o sys definido para MdPIc16/32).

Os grupos séo processados em ordem na inicializagdo como para M>S. Se houver algum erro de configuragéo, é
gerado o alarme “[17] Opt Bus fault” com um subcédigo indicando o tipo de problema e o grupo em que ocorreu
(consulte a pagina S->M no WEG_eXpress para o significado do cédigo).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.4.14180Fieldbus S->M1 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS

23.4.54190Fieldbus S->M2 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.94200Fieldbus S->M3 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
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23.4.134210Fieldbus S->M4 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.174220Fieldbus S->M5 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.214230Fieldbus S->M6 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.254240Fieldbus S->M7 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.294250Fieldbus S->M8 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.334260Fieldbus S->M9 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.374210Fieldbus S->M10 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.414280Fieldbus S->M11 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.454290Fieldbus S->M12 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.494300Fieldbus S->M13 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.534310Fieldbus S->M14 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.574320Fieldbus S->N15 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS
23.4.614330Fieldbus S->N16 ipaFBM2SIPA0020000RWFVS

Configuragao do parametro a associar ao canal do barramento. A configuragéo padrao é 0, o que significa que o

canal nao esta ativo.

Ao definir um parametro, o formato também é definido automaticamente no parametro sys

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.4.24182Fieldbus S->M1 sysENUNNot assigned010RWFVS

23.4.64192Fieldbus S->M2 sysENUNMNot assigned010RWFVS
23.4.104202Fieldbus S->M3 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.4.144212Fieldbus S->M4 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.4.184222Fieldbus S->M5 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.4.224232Fieldbus S->M6 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.4.264242Fieldbus S->M7 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.4.304252Fieldbus S->M8 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.4.344262Fieldbus S->M9 sysENUNMNot assigned010RWFVS
23.4.3842172Fieldbus S->M10 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.4.424282Fieldbus S->M11 sysENUMNot assigned010RWFVS
23.4.464292Fieldbus S->M12 sysENUNMNot assigned010RWFVS
23.4.504302Fieldbus S->M13 sysENUNNot assigned010RWFVS
23.4.544312Fieldbus S->M14 sysENUNNot assigned010RWFVS
23.4.584322Fieldbus S->M15 sysENUNINot assigned010RWFVS
23.4.624332Fieldbus S->M16 sysENUMNot assigned010RWFVS

Ao definir o para@metro sorg, o formato é definido automaticamente no respectivo sys. Se sorg esta configurado
para null, o formato dos dados ndo muda. O valor do formato pode ser selecionado na lista a seguir, de acordo

com o parametro selecionado como fonte:

ONot assigned
1Count 16
2Count 32
3Fill 16
4Fill 32
5Mdplc 16
6Mdplc 32
7Eu

8Eu float
9Par 16
10 Par 32
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Se definido como 0, o canal nao é atribuido.

Se definido como 1, o dado recebe uma contagem de 16 bits.

Se definido como 2, o dado recebe uma contagem de 32 bits.

Se definido como 3, 16 bits no canal séo reservados para o dado, ndo usados.

Se definido como 4, 32 bits no canal sédo reservados para o dado, ndo usados.

Se definido como 5, o dado recebe uma contagem de 16 bits usada pelo MDPLC.

Se definido como 6, o dado recebe uma contagem de 32 bits usada pelo MDPLC.

Se definido como 7, o dado recebe unidades de engenharia em um numero inteiro de 16 bits.
Se definido como 8 , o dado recebe unidades de engenharia em um ndmero inteiro de 32 bits.

Se definido como 9, o dado é atribuido a um formato de unidade de engenharia inteira de 16 bits ndo em tempo
real (5-10ms)

Se definido como 10 o dado € atribuido a um formato de unidade de engenharia inteira de 32 bits ou formato flutu-
ante se o parametro associado for um parédmetro do tipo flutuante ndo em tempo real (5-10ms)

[Nota! Se o0 parametro sys for not assigned, nenhum dos canais subsegiientes é transferido para o fieldbus, mesmo se programa-
do.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.4.34184Dig Fieldbus S->M1INT3216000ERWFVS

23.4.74194Dig Fieldbus S->M2INT3216000ERWFVS
23.4.114204Dig Fieldbus S->M3INT3216000ERWFVS
23.4.154214Dig Fieldbus S->M4INT3216000ERWFVS
23.4.194224Dig Fieldbus S->M5INT3216000ERWFVS
23.4.234234Dig Fieldbus S->NM6INT3216000ERWFVS
23.4.274244Dig Fieldbus S->M7INT3216000ERWFVS
23.4.314254Dig Fieldbus S->M8INT3216000ERWFVS
23.4.354264Dig Fieldbus S->N9INT3216000ERWFVS
23.4.3942174Dig Fieldbus S->M10INT3216000ERWFVS
23.4.434284Dig Fieldbus S->M11INT3216000ERWFVS
23.4.474294Dig Fieldbus S->M12INT3216000ERWFVS
23.4.514304Dig Fieldbus S->N13INT3216000ERWFVS
23.4.554314Dig Fieldbus S->N14INT3216000ERWFVS
23.4.594324Dig Fieldbus S->N15INT3216000ERWFVS
23.4.634334Dig Fieldbus S->N16INT3216000ERWFVS

Se associado ao respectivo src, o valor deste parametro é enviado para o barramento.

O usuario pode modificar o M->S e por parametros sys S->M. A consisténcia do sys com o parametro atribuido ao
canal é verificada.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.4.44186Fieldbus S->M1 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS

23.4.84196Fieldbus S->M2 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.124206Fieldbus S->M3 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.164216Fieldbus S->M4 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.204226Fieldbus S->M5 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.244236Fieldbus S->M6 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.284246Fieldbus S->M7 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.324256Fieldbus S->M8 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.364266Fieldbus S->M9 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.404276Fieldbus S->M10 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
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23.4.444286Fieldbus S->M11 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.484296Fieldbus S->M12 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.524306Fieldbus S->M13 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.564316Fieldbus S->NM14 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.604326Fieldbus S->N15 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS
23.4.644336Fieldbus S->N16 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS

Os parametros "Fieldbus S->Mx mul” sdo multiplicadores que o drive aplica ao dado antes de envia-lo ao barra-
mento. Portanto, & possivel aumentar a resolucao de alguns valores lidos no modo EU e EU_float, também usando
digitos decimais.

N.B.: O drive ndo verifica se o parametro multiplicado expresso em bits cabe em um inteiro de 16 bits. Vocé deve
se certificar de que o multiplicador seja compativel com o valor maximo do parametro trocado e que nao exceda o
tamanho maximo de 32768.

Exemplo: Fieldbus S->Mx mul = 10, S->M1 fieldbus par = Motor speed, Sys S->M1 fieldbus = Eu.
Se o motor estiver funcionando a 100 rpm, o CLP |& o valor 100 * 10 = 1000 na primeira palavra trocada.

3.5 - COMUNICAGAO/WORD COMP

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.5.14400Word bit0 srcLINK166000016384ERWFVS

23.5.24402Word bit1 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.34404Word hit2 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.44406Word hit3 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.54408Word hit4 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.64410Word hit5 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.74412Word bit6 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.84414Word bit7 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.94416Word bit8 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.104418Word bit9 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.114420Word bit10 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.124422Word bit11 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.134424Word bit12 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.144426Word bit13 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.154428Word bit14 srcLINK166000016384ERWFVS
23.5.164430Word bit15 srcLINK166000016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal a ser utilizado para codificagdo em Word comp. Esta fungéo permite ao usuario
fomar uma unica palavra composta por 16 sinais, cada um dos quais pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL1".

Os valores dos tamanhos seccionados sdo convertidos em uma Unica palavra.

i Word bit0 src —— BIT_0 WORD_0 Word comp mon

i Word bit1 src 1 BIT 1

i Word bit14 src ~ ——— BIT_14

i Wordbitt5src - BIT_15
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23.5.174432Word comp monUINT3216000ERFVS

O valor hexadecimal da saida de Word comp é exibido.

23.6 — COMUNICACAO/WORD DECOMP

23.6.14450Dig word decompUINT3216000ERWFVS

Configuragado da entrada digital decodificada pelo bloco “Word decomp” bloquear.

23.6.24452Word decomp srcLINK164450016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) da palavra a ser decodificada pelo bloco “Word decomp” bloquear. Cada bit que faz
parte da palavra a ser decodificada é associado ao canal de saida do bloco “Word decomp". As variaveis que
podem ser utilizadas para esta fungdo podem ser selecionadas dentre aquelas da lista “L_WDECOMP”.

i Word decomp src ju— WORD_0

BIT_O
BIT_1

BIT_14
BIT_15

Bit0 decomp mon

Bit10 decomp mon

Bit14 decomp mon

Bit15 decomp mon

23.6.34454Bit0 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.44456Bit1 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.54458Bit2 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.64460Bit3 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.74462Bit4 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.84464Bit5 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.94466Bit6 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.104468Bit7 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.114470Bit8 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.124472Bit9 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.134474Bit10 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.144476Bit11 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.154478Bit12 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.164480Bit13 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.174482Bit14 decomp monBIT16001ERFVS
23.6.184484Bit15 decomp monBIT16001ERFVS

Os bits Unicos que compdem a palavra selecionada sao exibidos.

23.7 — COMUNICAGAO/IO EXTERNA

A placa opcional EXP-FL-XCAN-ADV (geralmente inserida no slot 1) permite aumentar o niumero de I/Os geren-
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ciados pelo drive, usando um dispositivo externo. A comunicagdo com o dispositivo externo é realizada via CAN
usando o “perfil do Dispositivo DS401 para modulos 10 genéricos”.

Para mais detalhes consulte 0 manual 1S5F32_EXP-FL-XCAN-ADV.

23.7.15480External 10 enableENUMDisable01ERWFVS

Este parametro é usado para habilitar ou desabilitar a comunicacao entre a placa EXP-FL-XCAN-ADV e o disposi-
tivo externo.

0 Desabilitar
1 Habilitar

A comunicagéo e desabilitada na configuragéo padréo. A comunicagao pode ser habilitada definindo Habilitar e
salvar os parametros. Quando o drive é reiniciado, a placa EXP-FL-XCAN-ADYV, se instalada, é reconhecida. A
comunicacgao € iniciada e as I/Os externas sao gerenciadas. Com “External 10 enable” definido como Desabilitar
a EXP-D6A4R1-ADV pode ser gerenciada, se instalada.

23.7.25482External 10 infoUINT32004294967295ERFVS

Este pardmetro exibe o numero de recursos de 1/O lidos pelo médulo.
E um parametro de 32 bits composto da seguinte forma:

Uint32
Uint16 Alto Uint16 Baixo
Uint8 Alto Uint8 Baixo Uint8 Alto Uint8 Baixo
N. de AO N. de Al N. de DO N. de DI
O parametro é exibido no formato HEX.
Por exemplo:
PAR 5482 N. de AO N. de Al N. de DO N. de DI
0x02041020 0x02 0x04 0x10 0x20
33820704 2 4 16 32
0x00000810 0x00 0x00 0x08 0x10
2064 0 0 8 16

Se a configuragao lida mudou (em comparagéo com a ultima configuragéo salva ou lida), o drive exibe, e uma men-
sagem exige a intervengdo do operador para prosseguir.

23.7.35484External 10 stateBIT16001ERFVS
Este parametro exibe o estado de comunicacgao
00ff
10n
Este pardmetro é definido como 1 (On) se o estado de comunicagao estiver operacional.

23.7.45486External 10 failcodeUINT32004294967295ERFVS
Se ocorrer uma falha “Ext 1/O fault” devido a mensagem Emergency slabe subcode 255..65535, este parametro
exibe 4 dos 5 InfoBytes da mensagem “Emergéncia”.

Consulte o manual do escravo para informagdes sobre o significado dos InfoBytes na mensagem de Emergéncia
(mo6dulo de comunicagao escravo CAN).

Consulte o Capitulo C - “ExtIO fault alarm”.

‘

3.8 — COMUNICAGAO/FAST LINK
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.15702FL addressUINT160016ERWZFVS
Este pardmetro é usado para habilitar a fungéo FastLink e selecionar se o drive deve ser mestre ou escravo. Se
usado como dispositivo escravo, o endereco pode ser selecionado.
0 = Desabilitado
1 = Mestre
2 = Escravo 1
X = Escravo X-1
16 = Escravo 16

Para que a sincronizagao Pwm funcione corretamente, o endereco do drive escravo deve ser configurado na
mesma ordem da conexao fisica.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.25818FL bidirectional ENUM Enable01ERWZFVS

Habilita/desabilita o modo Fast Link bidirecional.
0Desabilitar
1 Habilitar

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.35820FL N of slaveUINT160032767ERWZFVS

E um parametro relacionado apenas ao drive mestre e indica quais drives escravos precisam ser interrogados.

O dado de codificagao utilizado € um inteiro tendo definido como 1 o bit correspondente aos escravos que pre-
cisam ser interrogados:

- bit 0 (bit menos significativo) esta relacionado ao escravo com enderego 2
- 0 bit 1 esta relacionado ao escravo com enderego 3
- ...até ao escravo com endereco 16.

Por exemplo, caso precisem ser interrogados escravos com enderego 2 e enderego 5, o valor sera 9 (1001 binario).
Se um ou mais escravos nao estiverem conectados aos drops sem resposta, sera produzido um alarme de fast link
no drive mestre. O alarme de fast link no mestre produzira erro de comunicagao para todos os escravos conecta-
dos.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.45710FL sync slave typeENUMPwm&Ctrl02ERWZFVS

Este parametro ¢é ineficaz no drive mestre.

No drive escravo, este parametro € utilizado para habilitar a fungdo de geragéo de sinais Pwm que sao sincroni-
zados com os sinais Pwm do mestre. Também é possivel habilitar a funcdo de execugao de tarefas de controle
sincronizadas com a execugao de tarefas de controle do mestre.

0 Off Fastlink transfere informagdes entre os drives.

1 Pwm Fastlink transfere informagdes entre os drives e a fungdo de sincronizar a geragéao dos sinais Pwm com os
sinais Pwm do mestre é habilitada. As variaveis na tabela 11) Tempos de atualizagdo para as varias
fungbes sao sincronizadas em 125 us

2 Pwm&Citrl Fastlink transfere informagdes entre os drives, a fungao para sincronizar a geragao de sinais Pwm
com os sinais Pwm do mestre esta habilitada e a fungao para sincronizar tarefas de controle com
as tarefas de controle do mestre esta habilitada. As variaveis da tabela “Tempos de atualizagdo das
diversas fungdes” (no manual 1S5F32_EXP-FL-XCAN-ADV) e as tarefas MDPLC também s&o sin-
cronizadas em 1 ms e 8 ms.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.55712FL N Fwd slave chgUINT16004ERWZFVS

Existem dois modos de operagao possiveis.

No primeiro, o mestre envia o frame de dados para o primeiro escravo. O primeiro escravo pega todos os dados
do frame e envia o mesmo frame para o préximo escravo sem fazer nenhuma alteragao. A mesma sequéncia &
repetida por todos os drives escravos.
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Na segundo, o mestre envia o frame de dados para o primeiro escravo. O primeiro escravo pega todos os dados
do frame, substitui parte dos dados e entédo envia o frame para o préximo drive escravo. A mesma sequéncia é
repetida por todos os drives escravos.

Este parametro ¢é ineficaz no drive mestre.
No drive escravo este parametro é utilizado para configurar a quantidade de dados a serem substituidos no frame

de dados.
Mudanga de escravo FL Informacao substituida
N Fw
0 Nenhuma
1 FL Fw 1
2 FL Fw 1, FL Fw 2
3 FLFw 1, FLFw 2, FLFw 3
4 FLFw 1, FL Fw 2, FL Fw 3, FL Fw 4

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.65714FL fault enable srcLINK166002016384ERWFVS

Este parametro € usado para selecionar a origem (fonte) do sinal FL fault enable.
O sinal a ser associado a esta fungéo pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL1".

OFL fault enable n&o ativa (Sem sinal de alarme FastLink)
1FL fault enable ativa (sinal de alarme FastLink)

Quando o drive detecta uma falha de FastLink, ele se prepara para acionar um alarme de “falha de FastLink”.
Este comando é usado para selecionar se um alarme é gerado quando uma falha é detectada.
A geragao de alarme é habilitada na configuragéo padréo.

A configuragédo do parametro “FL fault enable src” pode ser alterada para controlar as fases em que a geragéo de
alarmes é habilitada.

Por exemplo, conectando o parametro “FL faul enable src” a “Enable state mon” vocé pode habilitar a geragéo do
alarme “Falha FastLink” na fase em que o drive é habilitado.

Em sistemas onde os drives ndo sdo desligados simultaneamente, alguns drives detectam uma falha FastLink e
geram um alarme FastLink.

Este pardmetro é usado para desabilitar o alarme no desligamento conectando o parametro “FL faul enable src” a
“Enable state mon”.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.75730FL Fwd 1 srcLINK16/326000016384ERWFVS

23.8.85732 FL Fwd 2 srcLINK16/326000016384ERWFVS
23.8.95734FL Fwd 3 srcLINK16/326000016384ERWFVS
23.8.105736FL Fwd 4 srcLINK16/326000016384ERWFVS

Este parametro é usado para selecionar a origem (fonte) do do sinal FL Fw 1 src.
O sinal a ser associado a esta fungéo pode ser selecionado na lista “L_FLWORD”.

No drive configurado como mestre, estes par@metros sdo usados para selecionar os dados a serem enviados para
O primeiro escravo.

Em drives configurados como escravos, estes parametros sdo usados para selecionar os dados que o escravo
deve incluir no frame de dados para substituir os dados recebidos do drive anterior.

A substituicdo é desativada na configuragéo padréo. Pode ser habilitada com o parametro PAR 5712 “FL N Fwd
slave chg”.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.115830FL Rev 1 src LINK16/326000016384ERWFVS

23.8.125832FL Rev 2 src LINK16/326000016384ERWFVS

Parametro significativo apenas para o drive Escravo, indica quais dados inserir na primeira palavra a ser enviada
ao drive Mestre quando o Escravo for interrogado. Os valores selecionaveis sdo mostrados na lista L_FLWORD.
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.135750FL Fwd 1 monINT3232002 "~ 32ERFVS

23.8.145752FL Fwd 2 monINT3232002 ™~ 32ERFVS
23.8.155754FL Fwd 3 monINT3232002 ™~ 32ERFVS
23.8.165756FL Fwd 4 monINT3232002 ™~ 32ERFVS
23.8.175758FL Fwd 5 monINT3232002 ~ 32ERFVS
23.8.185760FL Fwd 6 monINT3232002 ~ 32ERFVS
23.8.195762FL Fwd 7 monINT3232002 ~ 32ERFVS
23.8.205764FL Fwd 8 monINT3232002 ~ 32ERFVS

Esses parametros ndo sao usados no drive mestre.

No drive escravo, esses parametros mostram o valor recebido do drive anterior. Os parametros “Inv” permitem que
o valor recebido seja utilizado com sinal contrario, sem alterar nenhum dos dados enviados aos escravos subse-
quentes.

Esses parametros estao disponiveis nas listas de selegdo de pardmetros analdgicos src.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.215850FL Rev 1 mon INT3232000ERFVS
23.8.225852FL Rev 2 mon INT3232000ERFVS
23.8.235854FL Rev 3 mon INT3232000ERFVS
23.8.245856FL Rev 4 mon INT3232000ERFVS

Exibicdo de dados selecionados por meio de parametros FL Rev X Slave sel correspondente (PAR 5822 ... 5828).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.255822FL Rev 1 slave sel UINT16 0031ERWZFVS

23.8.265824FL Rev 2 slave sel UINT16 0031ERWZFVS
23.8.275826FL Rev 3 slave sel UINT16 0031ERWZFVS
23.8.285828FL Rev 4 slave sel UINT16 0031ERWZFVS

Parametro significativo apenas para o drive Mestre, indica quais dados de qual drive Escravo exibir no parametro
FL Rev X mon (vocé pode optar por exibir a palavra 1 ou 2 de um Escravo com endereco de 2 a 16). O codigo
utilizado atribui a significancia da primeira palavra do Escravo no endereco 2 para o valor 0, valor 1 para a primeira
palavra do Escravo no endereco 3 .... 14 primeira palavra do Escravo no enderego 16, 15 ndo tem significancia, 16
segunda palavra do Escravo no endereco 2 ... 30 segunda palavra do Escravo no endereco 16.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.295720Sync slave monBIT16001ERFVS

Este parametro nao é significativo no drive mestre.

Nos drives escravos este parametro indica o estado da fungao que permite que os sinais Pwm sejam sincronizados
com os sinais Pwm do mestre e a execucao das tarefas de controle seja sincronizada com a execugao das tarefas
de controle do mestre.

0 Escravo nao sincronizado
1 Escravo sincronizado

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
23.8.305722FL fault codeUINT32000ERFVS

Este parametro € usado para exibir a causa do alarme de falha FastLink.
Consulte o capitulo C - Falha FastLink.
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24 — CONFIGURAGAO DE ALARME

No menu ALARM CONFIG, o tipo de efeito que qualquer sinal de alarme tem no drive é determinado:

- O status do alarme é salvo

- Como o drive deve reagir ao sinal de alarme?
- Reinicio automatico

- Reset de alarme

Para alguns alarmes, o comportamento pode ser configurado separadamente para cada sinal, enquanto para os
outros Desabilitar drive € executado. Sinais individuais também podem ser enviados para uma saida digital pro-
gramavel.

Atividade IgnorarO alarme ndo consta na lista de alarmes, ndo consta no registro de alarmes, ndo é sinalizado nas
saidas digitais, nenhum comando do drive é modificado.

Aviso O alarme esta incluiso na lista de alarmes, esta incluso no registro de alarmes, é sinalizado nas
saidas digitais, as informagdes do primeiro alarme séo atualizadas, as infor-
magdes de alarme habilitado sdo atualizadas, nenhum comando do drive é
modificado.

Desabilitar drive O alarme esté incluso na lista de alarmes, esta incluso no registro de alarmes, é
sinalizado nas saidas digitais, € atualizada a informagao do Primeiro alarme,
é atualizada a informagéo do Alarme habilitado, é enviado um comando para
parar e desabilitar o motor , que para devido a inércia.

Parar O alarme esta incluso na lista de alarmes, esta incluso no registro de alarmes, € sinalizado nas
saidas digitais, & atualizada a informacgéo do Primeiro alarme, é atualizada a
informag&o do Alarme habilitado, é enviado um comando de Parada. Quando
a velocidade zero é atingida, o drive é desabilitado. Se o modo de controle de
Rampa estiver habilitado, o drive se move para a velocidade zero com o tempo
de rampa definido; quando o sinal Speed delay 0 esta ativo, o drive é desabili-
tado. Se o modo de controle de Velocidade estiver habilitado, o drive se move
para a velocidade zero com a corrente maxima possivel; quando o sinal Speed
delay 0 esta ativado, o drive é desabilitado. Se 0 modo de controle de Torque
estiver habilitado, o drive se move para a velocidade zero com o tempo definido
pela carga; quando o sinal Speed delay 0 esta ativo, o drive é desabilitado.

Parada Rapida O alarme esta incluso na lista de alarmes, esta incluso no registro de alarmes, € sinali-
zado nas saidas digitais, é atualizada a informagéo do Primeiro alarme, é atu-
alizada a informagéo do Alarme habilitado, é enviado um comando de Parada
Rapida. Quando a velocidade zero ¢ atingida, o drive é desabilitado. Se o modo
de controle de Rampa estiver habilitado, o drive se move para a velocidade
zero com o tempo de rampa de parada rapida definido (tempo de desaceler-
acgao 3); quando o sinal Speed delay 0 esta ativado, o drive é desabilitado. Se
o modo de controle de Velocidade estiver habilitado, o drive se move para a
velocidade zero com a corrente maxima possivel; quando o sinal Speed delay
0 esta ativado, o drive é desabilitado. Se o modo de controle de Torque estiver
habilitado, o drive se move para a velocidade zero com o tempo de definido
pela carga; quando o sinal Speed delay 0 esta ativo, o drive é desabilitado.

n alarmes com Atividade = Ignorar ou Aviso podem ser ativados ao mesmo tempo.

Se um alarme com Atividade = Parar ou Parada Rapida for habilitado e outro alarme com uma Atividade diferente de
Ignorar ou Aviso for habilitado, o drive para e é desabilitado.

Nem todos os alarmes permitem a parada controlada do drive. A tabela a seguir mostra a possibilidade de definir as
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atividades para os sinais de alarme individuais.

Alarme Ignorar Aviso Desabilitar drive Parar Parada rapida

ExtFlt v v

Motor OT
Overspeed
SpdRefLoss
SpdFbkLoss
Drive ovld
Motor ovld
Bres ovld

<\
<\
<\

NNNNNAR
NNNNNAR
NNNNNAR
NN

HTsens
InAir v
Desat

I0verC

OverV

UnderV

PhLoss

Bus option
GroundFault thr
Brake fault

EXT IO

FL fault

Missing Motor phase

Condensation (for
ADV200-LC series only)

An inpLoss
UV Ride Thr

NE
\
{\

N
\
\
NE

AN
AN
AN
\

N IESEENENENEN AN AN ENENENENEN AN AN AN AN ENENENEN AN

N IENE ENENENANE
N IENE ENANENANE
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.14500Fault reset srcLINK161120016384RWFVS

Selecao da origem (fonte) do sinal a ser utilizado para o comando de reset do drive apds um alarme. O terminal
que pode ser utilizado para esta fungao pode ser selecionado na lista “L_DIGSELZ2”.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.24502ExtFIt srcLINK166000016384RWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal a ser usado como entrada para o alarme de falha externa do drive ExtFIt. O
terminal que pode ser utilizado para esta funcao pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2".

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.34504ExtFIt activityENUMDisabhle04RWFVS

Configuragao do comportamento do drive em caso de alarme de falha externa ExtFIt. Este alarme indica a inter-
vengao de uma protecao externa do drive.

Olgnorar
1Aviso
0Desabilitar
3Parar
4Parada rapida

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.44506ExtFIt restartENUMDisable01RWFVS

Habilitagdo do reinicio automatico apos o alarme de falha externa ExtFIt

0Desabilitar
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1 Habilitar

24.54508ExtFIt restart timemsUINT16100012030000RWFVS

Configuragao do tempo dentro do qual o alarme de Falha Externa deve sofrer reset para executar o reinicio au-
tomatico.

24.64510ExtFIt holdoffmsUINT160010000RWFVS

Configuragéo do retardo entre a sinalizagéo do alarme de falha externa ExtFIt e habilitagédo do alarme. Se ocorrer
uma condic¢ao de alarme, o drive aguardara o tempo definido antes de habilitar o bloqueio. Se o alarme for removi-
do dentro do tempo definido, o drive ndo indicara nenhuma condigao de alarme.

24.74516MotorOT pre activity ENUM Ignore04ERWFVS

Gerencia a atividade do pré-alarme de sobretemperatura do motor.
Olgnorar

1Aviso

0Desabilitar

3Parar

4Parada rapida

24.84518MotorOT pre thrpercUINT16 600100ERWFVS

Representa o limite, em % do valor definido em IPA 4532 MotorOT thr, no qual o pré-alarme de sobretemperatura
do motor dispara.

24.94520Motor0T srcLINK166000016384RWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal a ser utilizado para o alarme de sobretemperatura do motor MotorOT. O termi-
nal que pode ser utilizado para esta fungao pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL2”.

24.104522Motor0T activityENUNMWarning04RWFVS

Configuragao do comportamento do drive em caso de alarme de sobretemperatura do motor MotorOT. Este alarme
indica que a temperatura do motor esta muito alta.

Olgnorar
1Aviso
0Desabilitar
3Parar
4Parada rapida

24.114524MotorOT restartENUMDisable01RWFVS

Habilitacdo do reinicio automatico apoés o alarme de sobretemperatura do motor MotorOT.

0Desabilitar
1 Habilitar

24.124526MotorOT restart timemsUINT16100012030000RWFVS
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Configuragao do tempo dentro do qual o alarme de Sobretemperatura do motor deve sofrer reset para executar o
reinicio automatico.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.134528MotorOT holdoffmsUINT161000030000RWFVS
Configuragao do retardo entre a sinalizagao do alarme de sobretemperatura do motor MotorOT e habilitagdo do

alarme. Se ocorrer uma condigédo de alarme, o drive aguardara o tempo definido antes de habilitar o alarme. Se o
alarme for removido dentro do tempo definido, o drive néo indicara nenhuma condigao de alarme.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.144530Motor0T probe ENUM SRCOS8ERWFVS

Selegédo do tipo de sensor para medigao de temperatura externa. O seguinte pode ser selecionado:

0SRCalarme gerenciado via IPA 4520 MotorOT src

1Sens An1Xalarme gerenciado via PT100/PT1000/NI1000 lido pela entrada 1 da placa de expansao (*)
2Sens An2Xalarme gerenciado via PT100/PT1000/NI1000 lido pela entrada 2 da placa de expanséo (*)
3KTY84 AnXalarme gerenciado via KTY84 lido pela entrada dedicada para cartdes (*)

4PTC AnXalarme gerenciado via PTC lido pela entrada dedicada para cartbes (*)

5KTY84 An1alarme gerenciado via KTY84 lido pela entrada analdgica 1 da placa de controle

6KTY84 An2alarme gerenciado via KTY84 lido pela entrada analdgica 2 da placa de controle

7PTC An1alarme gerenciado via PTC lido pela entrada analdgica 1 da placa de controle

8PTC An2alarme gerenciado via PTC lido pela entrada analdgica 2 da placa de controle

9Klixon AnXalarm alarme gerenciado via KLIXON lido pela entrada dedicada para placas (*)

10KTY84 An1Xalarme gerenciado via KTY84 lido pela entrada analdgicda 1 da placa de expanséo (*)
11KTY84 An2Xalarme gerenciado via KTY84 lido pela entrada analdgica 2 da placa de expansao (*)
12PTC An1Xalarme gerenciado via PTC lido pela entrada analdgica 1 placa de expanséo (*)

13PTC An2Xalarme gerenciado via PTC lido pela entrada analégica 2 da placa de expansao (*)

(*) = EXP-10-SENS-100-ADV, EXP-I0-SENS-1000-ADV.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

24.15 4514 MotorOT KTY84 unit ENUM ohm 0 1 ERWFVS
Permite selecionar a ativagao do limite do alarme “MotorOT” em ohm ou graus Celsius (°C):
0 ohm(IPA 4532 MotorOT thr e IPA 4536 MotorOT mon sera mostrado em ohm).
1 °C(IPA 4532 MotorOT thr e IPA 4536 MotorOT mon sera mostrado em °C).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.164532MotorOT thr(*)UINT16 0032767ERWFVS

Representa o limite de resisténcia no qual o alarme “Motor OT” deve disparar.

Ao IPA 4536 foi associada a variavel de sistema “SysMotorOTmon” e esta disponivel para o aplicativo MDPLC.
Esta variavel do sistema € dimensionada para 216 e foi definida em Ohm ou °C, dependendo da selegao através
do IPA 4514,

(*)0 parametro é expresso em contagens, ohms ou °C, dependendo do tipo de sensor selecionado.
0 parametro é expresso em Ohm ao selecionar PTC An1, PTC An2.
0 parametro é expresso em Ohm ou °C ao selecionar KTY84 An1, KTY84 An2.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.174536MotorOT mon(*)INT16 16/320032767ERFVS

Representa o monitoramento de medi¢ao do sensor.
(*)0 parametro é expresso em contagens, ohms ou °C, dependendo do tipo de sensor selecionado.

0 parametro é expresso em Ohm ao selecionar PTC An1, PTC An2.
0 parametro é expresso em Ohm ou °C ao selecionar KTY84 An1, KTY84 An2.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.1845400verspeed thresholdrpmINT32CALCIOCALCIRWFVS

Configuragéo do limite acima do qual o alarme de sobrevelocidade Overspeed é ativado.
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24.1945420verspeed activityENUMDisable04RWFVS

Configuragdo do comportamento do drive em caso de alarme de sobrevelocidade do motor Overspeed. Este
alarme indica que a velocidade do motor ultrapassou o limite definido nos par@metros Speed ref top lim e Speed
ref bottom lim no menu COMMANDS.

Olgnorar
1Aviso
0Desabilitar
3Parar
4Parada rapida

MenuPARDescriptionUMTypefB BITDefMinMaxAccMod
24.2045440verspeed holdoffmsUINT16005000RWFVS
Configuracao do retardo entre a sinalizagao do alarme de sobrevelocidade do motor Overspeed e a habilitagdo do

alarme. Se ocorrer uma condigéo de alarme, o drive aguardara o tempo definido antes de habilitar o alarme. Se o
alarme for removido dentro do tempo definido, o drive ndo indicara nenhuma condigao de alarme.

24.214550SpdRefLoss thresholdrpmINT161000CALCIRWFVS

Configuragao do limite abaixo do qual o alarme de perda de referéncia de velocidade SpdReflLoss ocorre.

MenuPARDescriptionUMTypefB BITDefMinMaxAccMod
24.224552SpdRefLoss activityENUMIgnore04RWFVS
Configuragao do comportamento do drive em caso de alarme de perda de referéncia de velocidade SpdRefLoss.

Este alarme indica que a diferenga entre a referéncia do regulador de velocidade e a velocidade real do motor &
superior a 100 rpm.

Este alarme deve ser desabilitado (= 0 Ignorar) quando o parametro 556 Control mode select é definido para
Torque (0) ou quando o parametro 2354 é definido para um valor diferente de zero.

Olgnorar
1Aviso
2Desabilitar
3Parar
4Parada rapida

24.234554SpdRefLoss holdoffmsUINT161000010000RWFV_

Configuragao do retardo entre a sinalizagcdo da condigcéo de alarme de perda de referéncia de velocidade
SpdRefLoss e a habilitagao do alarme. Se ocorrer uma condi¢do de alarme, o drive aguardara o tempo definido
antes de habilitar o alarme. Se o alarme for removido dentro do tempo definido, o drive ndo indicara nenhuma con-
dicao de alarme.

24.244558SpdRefLoss minThr en BIT 001ERWFVS

Modo para ativar o alarme de perda de referéncia de velocidade em toda a faixa de velocidade do motor ou com

base em Speed threshold 3 (IPA 970).

Se SpdRefLoss minThr en (IPA 4558) estiver definido como “Off”, o alarme de perda de referéncia de velocidade

¢é ativado porque a diferencga entre a referéncia de regulagem de velocidade e a velocidade atual do motor € maior

do que SpdReflLoss threshold(IPA 4550).

Se SpdRefLoss minThr en (IPA 4558) estiver definido como “On”, ocorrera o seguinte:

+  Se Speed thr 3 mon (IPA 976) for 0 (velocidade atual abaixo do limite), o drive verifica as condi¢des do alarme
de perda de referéncia de velocidade.

+  Se Speed thr 3 mon (IPA 976) for 1 (velocidade atual acima do limite), o drive NAO verifica as condigdes do
alarme de perda de referéncia de velocidade (alarme desabilitado).
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24.254560SpdFbkLoss activityENUMDisable04RWFV_

Configuragado do comportamento do drive em caso de alarme de perda de feedback de velocidade SpdFbkLoss.
Este alarme indica a perda dos sinais de feedback do encoder.

Olgnorar
1Aviso
2Desabilitar
3Parar
4Parada rapida

24.264562SpdFbkLoss holdoffmsUINT16200010000RWFVS

Configuragao do retardo entre a sinalizagao da condigdo de alarme de perda de feedback de velocidade SpdFb-
kLoss e habilitagdo do alarme. Se ocorrer uma condigdo de alarme, o drive aguardara o tempo definido antes de
habilitar o alarme. Se o alarme for removido dentro do tempo definido, o drive ndo indicara nenhuma condigéo de
alarme.

24.274564SpdFbkLoss threshold rpm INT16 100 5 CALCI RW FVS

Para encoders SE (single-ended) e com parametros 2110 ou 5110 = (3) Controle AB-SE.

O controle do alarme Speed fbk loss [22] é habilitado quando a referéncia de velocidade for maior que o valor
definido neste parametro

Se estiver usando encoders digitais incrementais no modo single-ended, este parametro define o limite acima do
qual o drive executa a agao definida com o pardmetro 4560 SpdFbkLoss activity.

24.284570Drive ovld activityENUMIgnoreO4ERWFVS

Configuragado do comportamento do drive em caso de alarme de sobrecarga do drive Drive ovld. Este alarme
indica que o limite de sobrecarga do drive foi atingido.

Olgnorar
1Aviso
2Desabilitar
3Parar
4Parada rapida

24.294572Motor ovld activityENUNMWarning04ERWFVS

Configuragado do comportamento do drive em caso de alarme de sobrecarga do motor Motor ovid [14]. Este
alarme indica que o limite de sobrecarga do motor foi atingido.

Olgnorar
1Aviso
2Desabilitar
3Parar
4Parada rapida

24.304574Bres ovld activityENUNMDisable04ERWFVS

Configuragéo do comportamento do drive em caso de alarme de sobrecarga do resistor de frenagem Bres ovid.
Este alarme indica que o limite de sobrecarga do resistor de frenagem foi atingido.

Olgnorar
1Aviso
2Desabilitar
3Parar
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4Parada rapida

24.314582HTsens restartENUMDisable01ERWFVS

Habilitacdo do reinicio automatico apds o alarme de sobretemperatura do dissipador do drive HeatsinkS OTUT
[10].

0Desabilitar
1 Habilitar

24.324584HTsens restart timemsUINT1620000 120 60000ERWFVS

Definicdo do tempo dentro do qual o alarme HeatsinkS OTUT [10] deve sofrer reset para executar o reinicio au-
tomatico.

24.334600InAir activityENUMStop0O4ERWFVS

Configuragado do comportamento do drive em caso de alarme de sobretemperatura do ar de entrada Intakeair OT
[11].Este alarme indica que a temperatura do ar de entrada do resfriamento esta muito alta.

Olgnorar
1Aviso
2Desabilitar
3Parar
4Parada rapida

24.344602InAir restartENUMDisable01ERWFVS

Habilitacdo do reinicio automatico apoés o alarme de sobretemperatura do ar de entrada Intakeair OT OT [11].

0Desabilitar
1 Habilitar

24.3546041InAir restart timemsUINT16100012030000ERWFVS

Definicao do tempo dentro do qual o alarme Intakeair OT [11] deve ser redefinido para executar o reinicio au-
tomatico.

24.364606InAir holdoffmsUINT1610000100030000ERWFVS

Configuragao do retardo entre a sinalizagao do alarme de sobretemperatura do ar de entrada Intakeair OT [11] e
habilitagdo do alarme. Se ocorrer uma condigéo de alarme, o drive aguardara o tempo definido antes de habilitar o
alarme. Se o alarme for removido dentro do tempo definido, o drive ndo indicara nenhuma condigao de alarme.

24.374610Desat restartENUMDisable01ERWFVS

Habilitagcao do reinicio automatico apds o alarme de dessaturagao Desat. Este alarme indica um curto-circuito entre
as fases do motor ou na ponte de poténcia.

0Desabilitar
1 Habilitar

24.384612Desat restart timemsUINT162000100010000ERWFVS

Configuragéo do tempo dentro do qual o alarme Desaturation deve sofrer reset para executar o reinicio automati-
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co. (Tempo com sinal de alarme ativo + 1000 ms).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.39462010verC restartENUMDisable01ERWFVS

Habilitacao do reinicio automatico apods o alarme de sobrecorrente do drive. Este alarme indica uma sobrecorrente
(ou curto-circuito entre as fases ou em diregdo ao terra).

0Desabilitar
1 Habilitar

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.40462210verC restart timemsUINT162000100010000ERWFVS

Configuragao do tempo dentro do qual o alarme de Sobrecorrente deve sofrer reset para executar o reinicio au-
tomatico. (Tempo com sinal de alarme ativo + 1000 ms).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.4146300verV restartENUNMDisable01ERWFVS
Habilitagcao do reinicio automatico apos o alarme de sobretensao. Este alarme indica uma sobretensao no circuito
intermediario (link DC)
0Desabilitar
1 Habilitar

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.4246320verV restart timemsUINT162000100010000ERWFVS

Configuracao do tempo dentro do qual o alarme de Sobretensao deve sofrer reset para executar o reinicio au-
tomatico. (Tempo com sinal de alarme ativo + 1000 ms).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.434640UnderV restartENUMEnable01ERWFVS

Habilitacdo do reinicio automatico apos o alarme de Subtensao [2]. Este alarme indica uma subtensao no circuito
intermediario (link DC).

Se o parametro 4640 UnderV restart estiver configurado para "Habilitar”, quando a condigéo de subtenséo é
detectada, o drive € desabilitado e o sinal de aviso UV Wng & Restart € gerado. “O sinal Drive ok” permanece no
nivel alto (contatos do relé fechados).

0 Desabilitar
1 Habilitar

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.444642UnderV restart timemsUINT16100012010000ERWFVS

Definicao do tempo dentro do qual o alarme de Subtenséo [11] deve ser redefinido para executar o reinicio au-
tomatico. (Tempo com sinal de alarme ativo + 100 ms).

Se UnderV restart estiver habilitado, as condi¢cdes abaixo podem ocorrer:

- A condicao de Subtensao desaparece dentro do tempo indicado pelo parametro 4642: isso significa que o motor
é reiniciado (dependendo da configuragéo do pardmetro 552 Regulation mode e parametro 3350 Speed cap-
ture) e, apos atingir o nivel de velocidade antes da situagao de subtenséao, o aviso UV Wng & Restart sofrera
reset automatico (a mensagem UV Wng & Restart desaparece do visor da HMI). Se antes deste evento o drive
estiver desabilitado, o aviso UV Wng & Restart ndo sera mais exibido, mas sem reset automatico (a mensagem
UV Wng & Restart desaparece do visor da HMI. Nesta condigéo “Drive OK” permanecera em seu nivel alto).

- A condicao de Subtensao nao desaparece dentro do tempo indicado pelo parametro 4642: isso causa o reset
automatico do aviso UV Wng & Restart e é gerado um alarme de Subtensao e o sinal Drive ok fica em nivel
baixo. Se a condicao de subtensdo nao estiver mais presente, o reinicio do drive € inibido.

- Durante a situagéo de Subtensao, outro alarme é gerado (ndo pode ser configurado como Ignorar ou Aviso):
isso faz o aviso UV Wng & Restart desaparecer sem reset automatico e o sinal Drive ok ficar em nivel baixo.
Se a condigao de subtensao nao estiver mais presente, o reinicio do drive € inibido.
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O sinal de saida UV Wng & Restart vai para o nivel alto quando é gerado um alarme UV Wng & Restart e retorna
em nivel baixo quando o alarme desaparece, conforme indicado acima.

[YEYZYSe a fungao de reinicio automatico for necessaria, os sinais de partida e habilitacdo devem estar ativos.

24.454650UVRep attemptsUINT16501000ERWFVS

Configuragéo do nimero maximo de tentativas de reinicio automatico apos o alarme de Subtenséo [2] antes de
um alarme Mult Undervoltage [6] ser gerado. Se este parametro for definido como 1000, um ndmero infinito de
tentativas estara disponivel.

24.464652UVRep delaysUINT162400300ERWFVS

Configuragéo do tempo dentro do qual, se nenhum reinicio automatico for executado apés o alarme Undervoltage
[2], o contador de tentativas é zerado. Desta forma, o nimero de tentativas definido em UVRep attempt ainda esta
disponivel.

24.474660PhLoss activityENUMDisable04ERWFVS

Configuragéo do comportamento do drive em caso de alarme no phase. Este alarme indica a auséncia de uma fase
de alimentagéo do drive.

Olgnorar
1Aviso
2Desabilitar
3Parar

4Parada rapida

24.484662PhLoss restartENUMDisable01ERWFVS

Habilitacao do reinicio automatico apds o alarme no phase.

0 Desabilitar
1 Habilitar

24.494664PhLoss restart timemsUINT16100012010000ERWFVS

Configuragao do tempo dentro do qual o alarme Phaseloss deve sofrer reset para executar o reinicio automatico.
(Tempo com sinal de alarme ativo + 100 ms).

24.5046700ptionbus activityENUMDisable04ERWFVS

Configuragéo do comportamento do drive em caso de alarme Opt Bus Fault.

Olgnorar
1Aviso
2Desabilitar
3Parar

4Parada rapida

24.5146720ptbus fault en srcLINK166002016384ERWFVS

Selegao da origem (fonte) do sinal a ser utilizado como alarme “Opt bus fault” [17]. O terminal que pode ser utili-
zado para esta funcao pode ser selecionado na lista “L_DIGSEL1 .

The default is PAR 6002 One. Se for selecionado o PAR 1030 Local/remote mon, ele pode inibir o alarme so-
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mente quando vocé trocar de “Remote" para "Local’.

24.524680Ground Fault thrpercFLOAT10.00150.0ERWSFVS

Configuragao do limite para o alarme de curto-circuito a terra Ground Fault.

24.53 4684Brake fault activityENUNMDisable04ERWFVS

Este parametro pode ser usado para configurar o comportamento do drive em caso de falha do freio mecénico. As
seguintes atividades sdo programaveis:

Olgnorare

1Aviso

2Desabilitar

3Parar
4Parada rapida

24.544690Extl0 activityENUMDisable04ERWFVS
Este pardmetro é usado para configurar o comportamento do drive se o alarme “Ext I/O fault” [27] ocorrer quando
a placa EXP-FL-XCAN-ADV esta instalada.
Consulte o Capitulo C - alarme “Ext /O fault” [27].
Quando o alarme é acionado por erro de comunicacao, o ultimo valor recebido € mantido.
As seguintes atividades sao programaveis:

Olgnorar
1Aviso
2Desabilitar
3Parar
4Paradarapida

Vocé pode verificar se uma placa que suporta as fungdes 10 Externa XCAN esta instalada no menu DRIVE INFO
para os parametros 530, 532, 534 Slot card type:

Valor Descricao Expansao
832 10 FastLink EXP-FL-XCAN-ADV 10 Externa XCAN suportada

24.554940FL fault activityENUMDisable04ERWFVS

Este pardmetro é usado para configurar o comportamento do drive quando ocorre o alarme “FastLink fault” [28].
Se a placa EXP-FL-XCAN-ADV estiver instalada no drive, todos os sinais de falha de comunicagao FastLink sdo
habilitados e gerenciados por meio da geragdo de um alarme “FastLink fault” [28], com diferentes subcddigos para
indicar a causa do erro.

Consulte o Capitulo C - alarme “FastLink Fault” [28].

As seguintes atividades s&o programaveis:

Olgnorar
1Aviso
2Desabilitar
3Parar
4Parada rapida

24.564654Mot PhLoss activity ENUM Ignore04ERWFV_
O alarme "Mot phase loss” sinaliza a perda de uma fase do motor. Este pardmetro gerencia a atividade do alarme.

Olgnorar
1Aviso
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2Desabilitar
3Parar
4Parada rapida

24.574656Mot PhLoss holdoffmsUINT1680040010000ERWFVS

Representa o tempo que a condi¢cao de alarme deve persistir antes que o alarme seja realmente gerado.

24.584658Mot PhLoss thresholdAFLOAT0.400CALCFERWFVS

Representa o limite da corrente de saida para gerar o alarme.
O valor deve ser inferior ao valor da corrente de torque definido no drive.

24.594674Mot PhLoss speed thrrpmINT16301032000ERWFVS
Em caso de falha na conexao entre uma fase do motor e o drive, o sinal de alarme é ativado quando € ultrapas-
sado o limite de velocidade definido neste parametro.

Pode ser usado para mascarar o alarme em velocidade muito baixa durante os transientes de partida e parada
quando ruido externo pode causar disparo falso de alarme.

24.60 4678 Mot PhLoss code UINT32 0 0 0 ERFVS

O valor hexadecimal contém informagdes sobre o tipo de problema detectado e a fase do motor onde ocorre a

anomalia.
0x0001 Erro detectado na fase U com motor rodando
0x0002 Erro detectado na fase V com motor rodando
0x0004 Erro detectado na fase W com motor rodando
0x0008 Erro detectado na fase U com motor funcionando e perda de referéncia de velocidade
0x0010 Erro detectado na fase V com motor funcionando e perda de referéncia de velocidade
0x0020 Erro detectado na fase W com motor funcionando e perda de referéncia de velocidade
0x0040 Erro detectado na fase U durante a fase de magnetizagdo (somente motor assincrono)
0x0080 Erro detectado na fase V durante a fase de magnetizagdo (somente motor assincrono)
0x0100 Erro detectado na fase W durante a fase de magnetizacdo (somente motor assincrono)
0x0200 Erro detectado na fase U com motor desabilitado (Apenas motores assincronos)
0x0400 Erro detectado na fase V com motor desabilitado (Apenas motores assincronos)
0x0800 Erro detectado na fase W com motor desabilitado (Apenas motores assincronos)

Em alguns casos € possivel que mais bits sejam mostrados ao mesmo tempo. Dependendo do tipo de falha, se
a interrupgao de uma fase fizer com que néo haja mais circulagao de corrente nas outras duas, o cédigo exibido
indica a auséncia de todas as trés fases, sendo que apenas uma conexao apresenta falha.

24.61 4590 Condensat activity ENUM Disable 0 4 ERWFVS
Configuragao do comportamento do drive em caso do alarme [32] Condensation. Este alarme indica a intervengao
da situagéo perigosa de condensacéo dentro dos drives ADV200-LC.
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.62 4592 Condensat holdoff s UINT16 300 500 ERWFVS
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Configuragao do retardo entre a sinalizagao do alarme [32] Condensation e a habilitagdo do alarme. Caso ocorra
uma condigao de alarme, o drive aguardara o tempo configurado antes de desabilitar a regulagem do drive. Se o
alarme for removido dentro do tempo definido, o drive ndo indicara nenhuma condicao de alarme.

24.634576Condensation delaysUINT165050ERWFVS

Configuragao do retardo (em segundos) para ativagdo da condigdo Condensation state (IPA 6044) usada para
mudar de 0 para 1 apos o parametro Liquid temp mon (IPA 6042) cair abaixo do valor de Dew temperature (IPA
6032) + Dew temp offset off (IPA 6034)

24.64 4596 Overhumidity thr perc FLOAT 85.0 0.0 100 ERWFVS

Representa o valor limite, em %, no qual a saida Overhumidity (PAR 6046) dispara.

24.6545780verhumidity delaysUINT165050ERWFVS

Configuragao do tempo de retardo (em segundos) para ativagdo da condigdo Overhumidity state (IPA 6046)
usada para mudar de 0 para 1 apds o parametro Air humidity (IPA 6020) tornar-se mais alto do que Overhumidity
thr(IPA 4596).

24.66 4598 HumTSensErr code UINT32 0 0 0 ERFVS

Error code of alarm [52] HumTempSensErr, which can be:

0x0: Sem erro

0x1: erro de comunicagao no sensor de umidade/temperatura

0x2: erro no sensor de temperatura NTC para temperatura do liquido que flui para o dissipador de calor
0x3: a soma de ambos

24.674546An inpLoss activityENUMWarning04ERWFVS

0 Ignorar

1 Aviso

2 Desabilitar

3 Parar

4 Parada rapida

Configuragdo do comportamento do drive se o alarme [62] An inpLos disparar.

Este alarme indica a desconexao do sinal 0.1V..10.1V ou KTY84 ou 4..20mA para os parametros IPA 1502 Analog
inp 1 type, IPA 1552 Analog inp 2 type, IPA 1602 Analog inp 1X type and IPA 1652 Analog inp 2X type.

24.684548An inpLoss holdoffmsUINT161000030000ERWFVS

Representa o tempo que a condigao de alarme deve persistir antes que o alarme [62] An inpLoss seja de fato
gerado.

24.69 4568An inpLoss codeUINT320 0 0 ERFVS

Permite especificar qual entrada analdgica apresentou erro.

0x01 erro na entrada analdgica 1 da placa de controle padrao

0x02 erro na entrada analdgica 2 da placa de controle padrao

0x04 erro na entrada analégica 1 da placa de expansao I/0

0x08 erro na entrada analégica 2 da placa de expansao I/0

0x10 erro na entrada KTY84 dedicada nas placas de expansao EXP-SENS
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

24.704700Alarm dig sel 1ENUNMNo alarm063ERWFVS
24.714702Alarm dig sel 2ENUMNo alarm063ERWFVS
24.724704Alarm dig sel 3ENUMNOo alarm063ERWFVS
24.734706Alarm dig sel 8ENUNMNo alarm063ERWFVS

Configuracéo do sinal de alarme para habilitar em uma saida digital. A saida digital é selecionada usando paramet-
ros Alm dig mon 1+4, que podem ser habilitados na lista L_DIGSELA1.

0Sem alarme
10vervoltage
2Undervoltage
3Ground fault
40vercurrent
5Desaturation
6MultiUndervolt
7MultiOvercurr
8MultiDesat
9Heatsink OT
10HeatsinkS OTUT
11Intakeair OT
12Motor OT
13Drive overload
14Motor overload
15Bres overload
16Phaseloss
170pt Bus fault
180pt 1 10 fault
190pt 2 10 fault
200pt Enc fault
21External fault
22Speed fbk loss
230verspeed
24Speed ref loss
25Emg stop alarm
26Power down
27ExtIO fault
28FastLink fault
29Brake fault
30Motor pre OT
31Mot phase loss
32Condensation
33PIc1 fault
34PIc2 fault
35PIc3 fault
36PIc4 fault
37PIc5 fault
38PIc6 fault
39PIc7 fault
40PIc8 fault
41Watchdog
42Trap error
43System error
44User error
45Param error
46Load def par
47PIc cfg error
48l oad def plc
49Key failed
50Encoder error
510pt cfg change
52HumTempSensErr
53PIc9 fault
54PIc10 fault
55PIc11 fault
56PIc12 fault

ADV200 e Descricao das Fungoes e Lista de Parametros197



57PIc13 fault
58PIc14 fault
59PIc15 fault
60PIc16 fault

61 UV Wng&Restart
62An inpLoss

63 UV Ride Thr

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
24.744720AIm autoreset timesFLOAT0.00.060.0ERWFVS

Configuragao do intervalo de tempo que deve transcorrer antes de se executar um reset automatico.
Se nenhum alarme estiver ativo, o drive é configurado para reiniciar.

Se algum alarme ainda estiver habilitado, o drive é configurado para executar uma nova tentativa de reset au-
tomatico.

A cada tentativa de reset, a contagem aumenta. Se o limite definido no parametro Alm autoreset number ¢ atin-
gido, o drive é configurado para nao fazer mais tentativas de reset e aguarda um reset do usuario.

O contador é zerado quando um reset automatico ou reset do usuario é executado e nenhum alarme é ativado.
Se o parametro for 0, a fungdo é desabilitada.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAceMod
24.754722AIm autoreset numberUINT16200100ERWFVS

Configuragado do nimero maximo de tentativas de reset automatico.
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20 — REGISTRO DE ALARMES

Este € o menu onde é salvo o registro dos alarmes anteriores, com a hora em que ocorreu o alarme (em relagéo ao
parametro Time drive power on). Os alarmes sdo exibidos comegando do mais recente (n° 1) até o mais antigo (n°
30). Até 30 sinais de alarme podem ser exibidos. O subcddigo é usado pelos técnicos de manutengéo para identificar
o tipo especifico de alarme. Pressione as teclas A e V¥ para rolar as paginas da tela do registro de alarmes. O regis-
tro de alarme nao pode ser excluido.

Alarm number

Time alarm
occurred

T~

T+ T EN LOC Ilim n=0

AL

I —  — ] [ ] I |

™ 1 Phaseloss =

/

110:32 0000\
2 Undervoltage
110:25 0000H ~~
T+ T EN LOC Ilim n=0 AL
I —( m— ] [ ] I | ]
3 SpdFbkLoss
110:20 0000H
4 Overspeed
109:25 0000H

Alarm description

Sub-code
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21 — APLICAGAO

Este menu é projetado para hospedar dois aplicativos usando o programa MDPIc.
A aplicacao PID ¢ instalada por padrdo no menu APPLICATION / APPLICATION 1. Siga o procedimento abaixo para

ativar a aplicagao PID.

O menu APPLICATION / APPLICATION 2 esta disponivel para aplicagdes personalizadas.

Nao é possivel usar as duas aplicagdes simultaneamente. O parametro 558 Application select no menu DRIVE
CONFIG deve ser usado para selecionar entre as duas aplicagbes possiveis.

T+ T EN LOC ILm n0 AL
— —3 s I s Y s
01 MONITOR

02 DRIVE INFO

03 STARTUP WIZARD
04 DRIVE CONFIG

T+ T EN LOC ILm n:0 AL
s Y e R s R e Y e e Y e

01 MONITOR
02 DRIVE INFO
03 STARTUP WIZARD

Dk

Ok

@

T+ T- EN LOC  ILim n:0 AL
| s [ s [ s Y s | —
04.03 PAR : 554
Access mode

Easy

Value 0

T+ T EN LOC  ILim n:0 AL
| s [ s [ s [ s R s [ s [ s |

04.05
Application select
None

Value 0

PAR :

558

@

T+ T EN L0C
e ) s [ e [ e

ILim  n:0 AL
s Y e |

04.03

—

Value 1

PAR :

@ Access mode
[Expert |

554

@

T+ T EN  LOC
e ) s [ e [ e

ILim ~ n0 AL
s Y s [ s

04.05

Value 1

PAR :

Application select

558

®

T+ T EN LOC ILm n0 AL
— s I s [ s Y s |

01 MONITOR

02 DRIVE INFO

03 STARTUP WIZARD
04 DRIVE CONFIG

»

T+ T EN L0C
e ) s [ s [ e

ILim_~ n:0 AL
s I s s

04.01 PAR :

Save parameters
Press E to execute

550

T+ T EN Loc
—

ILim n:0 AL
— e s R e [ s ) e |

T+ T EN LOC  ILim

e s [ e Y s s s R e |

n:0 AL

04.01 PAR :

Save parameters
In progress

550

04.01

Save parameters
Done

PAR :

550

Desligue o drive e, em seguida, ligue-o novamente.
O menu PID estara disponivel via HMI.

T+ T EN
| e [ o Y s |

23 COMMUNICATION
24 ALARM CONFIG
25 ALARM LOG

LOC ILim n:0 AL
/| /|3 /|3
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28 — CONFIGURAGAO DE RECEITA

Permite criar um menu personalizado a partir da HMI (ou a partir de WEG_eXpress), composto por no maximo 20

parametros (menu 29 - RECIPE).

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
28.16300Recipe config TUINT16000RWFVS
28.26302Recipe config 2UINT16000RWFVS
28.36304Recipe config 3UINT16000RWFVS
28.46306Recipe config 4UINT16000RWFVS
28.56308Recipe config SUINT16000RWFVS
28.66310Recipe config 6UINT16000RWFVS
28.76312Recipe config 7UINT16000RWFVS
28.86314Recipe config 8UINT16000RWFVS
28.96316Recipe config 9UINT16000RWFVS
28.106318Recipe config 10UINT16000RWFVS
28.116320Recipe config 11TUINT16000RWFVS
28.126322Recipe config 12UINT16000RWFVS
28.136324Recipe config 13UINT16000RWFVS
28.146326Recipe config 14UINT16000RWFVS
28.156328Recipe config 15UINT16000RWFVS
28.166330Recipe config 16UINT16000RWFVS
28.176332Recipe config 17UINT16000RWFVS
28.186334Recipe config 18UINT16000RWFVS
28.196336Recipe config 19UINT16000RWFVS
28.206338Recipe config 20UINT16000RWFVS

Parametros de configuragao para criacdo de menu personalizado.

Selecione um parametro Recipe config X, pressione Enter e insira o IPA do pardmetro a ser adicionado a lista

personalizada (estara disponivel no menu 29 - RECIPE).

Para remover um IPA da lista de menus personalizados, defina o respectivo parametro Recipe config X = 0.
Quando as configuragdes estiverem concluidas, use o comando “Save parameters” no menu DRIVE CONFIG

para salvar na memoria permanente.

29 — RECIPE

Os parémetros configurados no menu 28 - RECIPE CONFIG. sao gravados no menu RECIPE (inicialmente vazio).
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PARAMETROS NAS LISTAS DE SELEGAO, MAS NAO EXIBIDOS NA HMI

220Theta ref monINT320.00.00.0ER

Monitora o valor do &ngulo do motor elétrico.

224Flux ref monINT320.00.00.0ER

Monitore o valor da referéncia de Fluxo.

262Motor speed nofilterFFINT1616000ER

Este parametro indica a velocidade néo filtrada do motor.

362Drive overload tripBIT16001ER

Este sinal indica que o drive esta na condi¢éo de sobrecarga. Na condi¢éo padréo, o alarme n&o é acionado, pois a
respectiva agao é definida como Ignorar.

366Drive overload 80BIT16001ER

Este sinal indica que o drive atingiu 80% do acumulador de imagem térmica (sobrecarga do drive).

626Ramp ref out monFFINT1616000ER

Este parametro exibe a saida do valor de referéncia do bloco de fungdes de referéncia de rampa.

760Ramp out monFFINT1616000ER

Este parametro exibe a saida do valor de referéncia do bloco de fungdes de rampa.

764Ramp acc stateBIT16001ER

Este sinal indica se a rampa de aceleragéo esta ativa.

766Ramp dec stateBIT16001ER

Este sinal indica se a rampa de desaceleragéo esta ativa.

934Ref is 0BIT16001ER

Este sinal esta ativo quando a referéncia esta abaixo do limite definido no pardmetro 930 Reference 0 threshold.

936Ref is 0 delayBIT16001ER

Este parametro esta ativo quando a referéncia esta abaixo do limite definido no parametro 930 Reference 0
threshold. O sinal é habilitado apés o retardo definido com o pardmetro 932 Reference delay 0.

938Ref is 0 Vf limitBIT16001ER
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Este parametro esta ativo apenas com o modo de controle V/F

Indica o estado 1 quando a velocidade do motor esta abaixo do valor ajustado no parametro P940. Indica o estado
0 quando a velocidade do motor for maior que o valor ajustado no parametro P940.

944Speed is 0BIT16001ER

Este parametro esta ativo quando a velocidade esta abaixo do limite definido no parametro 940 Speed 0 threshol.

946Speed is 0 delayBIT16001ER

Este sinal esta ativo quando a referéncia esta abaixo do limite definido no parametro 940 Speed 0 threshold. O
sinal é ativado apds o retardo definido no parametro 942 Speed 0 delay.

956Speed thr 1_2 monBIT16001ER

Para exibir o status do limite de velocidade: se a velocidade do motor for maior que o valor definido no parametro
950 Speed threshol 1 ou menor que o valor definido no parametro 952 Speed threshold 2, este parametro as-
sume o valor 0.

Se a velocidade do motor estiver entre o valor de 950 Speed threshold 1 e o de 952 Speed threshold 2, este
parédmetro assume o valor de 1.

Use o parametro 954 Speed threshold dly para definir um retardo para a transigéo de 0 para 1 do parametro 956
Speed thr 1_2 mon; a transigédo de 1 para 0 é sempre imediata.

Quando 950 Speed threshold 1 estiver definido para um valor superior a 952 Speed threshold 2, se a velocidade
do motor estiver entre os limites, este parametro assume o valor 1. Se 950 Speed threshold 1 estiver definido para
um valor inferior a 952 Speed threshold 2, o status do limite ndo é significativo

966Set speedBIT16001ER

Este sinal esta ativo quando o erro entre a referéncia de velocidade e a velocidade real do motor for maior que a
tolerancia definida no parametro 962 Set speed error.

976Speed thr 3 monBIT16001ER

O status do bloco que detecta a ultrapassagem do limite de velocidade 3 é exibido.

0Velocidade real abaixo do limite
1Velocidade real acima do limite

986Current thr monBIT16001ER

O status do bloco que detecta a ultrapassagem do limite de corrente é exibido.

0Corrente de saida real abaixo do limite
1Corrente de saida real acima do limite.

1030Local/remote monBIT16001ER

Este sinal esta ativo quando o drive estda no modo de operagaoi Remoto.

OLocal
1Remoto

1060Sequencer statusUINT1616000ER
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Este sinal indica os “Estados da maquina” que controlam a operacéao do drive.

STS_INIT 0
STS_MAGN 1
STS_STOP 2
STS_START 3

STS_FS_STOP 4
STS_FS_START 5
STS_QSTOP 6
STS_FS_MAGN 7

STS W_QSTOP 8
STS_READY 9
STS_MAGN_START 10
STS_ALM_DISABLED 11
STS_ALM_END_ACTION 12
STS_ALM_STOP 13
STS_ALM_FSTOP 14
STS_ALM_R_TO_NORMAL 15
STS_READY_START 16
STS_READY_FSTOP 17
STS_ALM_NO_RESTART 18
STS_FS_MAGN_START 19

1062Drive OKBIT16001ER

Este sinal esta ativo quando o drive esta na condigao “OK” e nenhum alarme estéa presente.
Conectado a saida do relé, o contato do relé normalmente aberto fecha quando:

- o drive € energizado

- nenhuma condigao de alarme esta ativa.

[YEYZE no caso do parametro 4640 UnderV restart estar configurado para "Habilitar”, o sinal permanece no nivel alto se a condigéo de
subtensao desaparecer dentro do tempo especificado em P4642.

1064Drive readyBIT16001ER

Este sinal esta ativo quando a referéncia do drive esta na condi¢do “Pronto” para rodar.
Conectado a saida do relé, o contato do relé normalmente aberto fecha quando:

- o drive é energizado

- a pré-carga esta completa

- nenhuma condi¢ao de alarme esta ativa

- 0 drive esta habilitado

- a magnetizagdo do motor esta completa.

-1072 UV Wng&Restart BIT16 0 0 1 ER

Se o parametro 4640 UnderV restart estiver configurado para "Habilitar”, quando a condigéo de subtensao é
detectada, o drive é desabilitado e o sinal de aviso UV Wng & Restart € gerado. “O sinal Drive ok” permanece no
nivel alto (contatos do relé fechados).

1110Entrada digital E monBIT16001ER

1112Digital input 1 monBIT16001ER
1114Digital input 2 monBIT16001ER
1116Digital input 3 monBIT16001ER
1118Digital input 4 monBIT16001ER
1120Digital input 5 monBIT16001ER

Esses sinais representam o estado da entrada digital correspondente.
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1210Digital input 1X monBIT16001ER
1212Digital input 2X monBIT16001ER
1214Digital input 3X monBIT16001ER
1216Digital input 4X monBIT16001ER
1218Digital input 5X monBIT16001ER
1220Digital input 6X monBIT16001ER
1222Digital input 7X monBIT16001ER
1224Digital input 8X monBIT16001ER
5510Digital input 9X monBIT16001ER
5512Digital input 10X monBIT16001ER
5514Digital input 11X monBIT16001ER
5516Digital input 12X monBIT16001ER
5518Digital input 13X monBIT16001ER
5520Digital input 14X monBIT16001ER
5522Digital input 15X monBIT16001ER
5524Digital input 16X monBIT16001ER

Esses sinais representam o estado da entrada digital correspondente na placa de expansao.

1530Analog inp1BIT16001ER

Este sinal esta ativo quando o valor da entrada analdgica estiver abaixo do limite definido no parametro 1520
Analog inp 1 thr.

1540An inp 1 err monBIT16000ER

Este parametro contém o sinal de possivel desconexao da respectiva entrada.

1542Analog inp1>thrBIT16001ER

Este sinal é ativado quando o valor da entrada analdgica excede o limite definido no parametro 1520 Analog inp 1
thr.

1580Analog inp2BIT16001ER

Este sinal fica ativo quando o valor da entrada analdgica estiver abaixo do limite definido no parametro 1570
Analog inp 2 thr.

1590An inp 2 err monBIT16000ER

Este parametro contém o sinal de possivel desconexao da respectiva entrada.

1592Analog inp2>thrBIT16001ER

Este sinal é ativado quando o valor da entrada analdgica excede o limite definido no parametro 1570 Analog inp 2
thr.

1640An inp 1X err monBIT16000ER
1690An inp 2X err monBIT16000ER
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Este parametro contém o sinal de possivel desconexao da respectiva entrada da placa opcional.

2388Torque ref nofilterpercFLOAT160.00.00.0ER

A corrente de referéncia de controle de torque sem filtro é exibida (em vetorial de Fluxo OL e vetorial de Fluxo CL).

2396Torque nofilterpercFLOAT160.00.00.0ER

Monitoramento da referéncia de torque real sem filtros.

3006Speed ratio out monrpmINT1616000ER

Este parametro exibe o valor da relagéo de velocidade usada pela fungdo “Speed draw” (taxa de velocidade).

3180Brake control monrpmINT1616001ER

Este parametro exibe o status do comando do freio.
OFreio fechado
1Freio aberto

3192Brake open thr monpercFLOAT00.00ERS

Valor do limite de abertura do freio. Somente se o Modo de elevagéo 2 foi selecionado.

3214Motor overload tripBIT16001ER

Este sinal esta ativo quando o drive esta na condigao de alarme de sobrecarga do motor.

3262Bres overload tripBIT16001ER

Este sinal esta ativo quando o drive esta na condicéo de alarme de sobrecarga do resistor de frenagem.

3374Vf catch outINT3216000ER

A tensao aplicada durante a captura em movimento do motor no modo Vf é exibida.

3442Powerloss rampdownBIT16001ER

Este parametro indica o estado da rampa de desaceleragdo da fungédo Powerloss

O0Rampa de desaceleragdo da fungdo Powerloss nao finalizada
1Rampa de desaceleragao da fungéo Powerloss finalizada

O sinal é habilitado ao final da rampa de desaceleragao da fungdo Powerloss.
O sinal é desabilitado em momentos diferentes, dependendo da configuragdo do modo Powerloss.

-3446Powerloss nextratiolNT3232000ER

Este parametro fornece a relagéo entre a velocidade do motor e a referéncia de velocidade.

Para maquinas com varios drives, a sincronizagéo de rede pode ser obtida conectando a saida Powerloss mode
do mestre a entrada Speed ratio src entrada dos drives escravos. A conexdo mestre => escravo pode ser obtida
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através de sinais analégicos ou fieldbus.
O valor 2730 corresponde a uma relagao de 1.

3448Powerloss nextactiveBIT16001ER

Este parametro indica o status da fungdo Powerloss

0Powerloss ndo habilitado
1Powerloss habilitado

A fungéo é habilitada quando ha falta de energia.
A fungao é desabilitada em momentos diferentes, dependendo da configuragdo do modo Powerloss.

3480Vdc ctrl ramp freeze BIT16001ER

Este parametro é exibido quando o bloqueio da rampa de desaceleragao € solicitado durante a fungdo Vdc con-
trol.

0Fungdo VdcCtrl ndo habilitada
1Funcgao VdcCtrl habilitada

3512Drv thr overtemp mon UINT32 001ER
Sinaliza que o limite definido no PAR 3504 Drv temp thr foi excedido.

OLimite ndo excedido
1Limite excedido

3514Mot thr overtemp mon UINT32 001ER
Sinaliza que o limite definido no PAR 3506 Mot temp thr foi excedido.

OLimite ndo excedido
1Limite excedido

4372DS402 status wordUINT16160065535ER

Este parametro exibe a palavra de status de acordo com o perfil DS402. Para obter mais informagdes, consulte o
manual do fieldbus.

4394PFdrv status word 1UINT16160065535ER

Este pardmetro exibe a palavra de status 1 de acordo com o perfil Profidrives. Para obter mais informagdes, con-
sulte o manual do fieldbus.

4396PFdrv status word 2UINT16160065535ER

Este parametro exibe a palavra de status 2 de acordo com o perfil Profidrives. Para obter mais informagoes, con-
sulte o manual do fieldbus.

4538KTY84/PTC currentmAUINT32 2110ERWS

Valor da corrente que flui no sensor de temperatura KTY84 conectado.
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4708AIm dig out mon 1BIT16001ER

Este sinal é ativado quando o alarme configurado no parametro 4700 alarm dig sel 1 esta ativo.

4710AIm dig out mon 2BIT16001ER

Este sinal é ativado quando o alarme configurado no parametro 4702 alarm dig sel 2 esta ativo.

4712AIm dig out mon 3BIT16001ER

Este sinal é ativado quando o alarme configurado no parametro 4704 alarm dig sel 3 esta ativo.

4714AIm dig out mon 4BIT16001ER

Este sinal é ativado quando o alarme configurado no parametro 4706 alarm dig sel 4 esta ativo.

4770First alarmUINT3216000ERW

Este parametro exibe o primeiro alarme a ser ativado.

0Sem alarme
10vervoltage
2Undervoltage
3Ground fault
40vercurrent
5Desaturation
6MultiUndervolt
7MultiOvercurr
8MultiDesat
9Heatsink OT
10HeatsinkS OTUT
11Intakeair OT
12Motor OT
13Drive overload
14Motor overload
15Bres overload
16Phaseloss
170pt Bus fault
180pt 1 10 fault
190pt 2 10 fault
200pt Enc fault
21External fault
22Speed fbk loss
230verspeed
24Speed ref loss
25Emg stop alarm
26Power down
27ExtIO fault
28FastLink fault
29Brake fault
30Motor pre OT
31Mot phase loss
32Condensation
33PlIc1 fault
34PIc2 fault
35PIc3 fault
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36PIc4 fault
37PIc5 fault
38PIc6 fault
39PIc7 fault
40PIc8 fault
41Watchdog
42Trap error
43System error
44User error
45Param error
46Load def par
47PIc cfg error
48Load def plc
49Key failed
50Encoder error
510pt cfg change
52HumTempSensErr
53PIc9 fault
54PIc10 fault
55PIc11 fault
56PIc12 fault
57PIc13 fault
58PIc14 fault
59PIc15 fault
60PIc16 fault

61 UV Wng&Restart

62An inpLoss
63 UV Ride Thr

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4780Alarm PLCUINT16000ER

Este parametro exibe o estado dos alarmes gerados pelo aplicativo gravados com MDPIc.

Bit Descricao

0 1 = PLC 1 fault active
1 1 = PLC 2 fault active
2 1 = PLC 3 fault active
3 1 = PLC 4 fault active
4 1 = PLC 5 fault active
5 1 = PLC 6 fault active
6 1 = PLC 7 fault active
7 1 = PLC 8 fault active

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4840Alarm lo stateUINT3232000ER

Este parametro exibe o estado dos alarmes 1..32 do drive.

Bit Descricao

0 1 = Overvoltage active

1 1 = Undervoltage active
2 1 = Ground fault active
3 1 = Overcurrent active
4 1 = Desaturation active
5 1 — MultiUndervolt active
6 1 = MultiOvercurr active
7 1 — MultiDesat active

8 1 = Heatsink OT active
9 1 = Heatsink lin OT active
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Bit Descricao

10 1 = Air OT active

" 1 = Motor OT active

12 1 = Drive overload active
13 1 = Motor overload active
14 1 = Bres overload active
15 1 = Phaseloss active

16 1 = Opt bus fault active
17 1 = Opt 1 1/0 fault active
18 1 = Opt 2 /0 fault active
19 1 = Opt enc fault active
20 1 = Falha externa ativa
21 1 = Fbk loss active

22 1 = Overspeed active

23 1 = Ref loss active

24 1 = Emg stop alarm active
25 1 = Power down active
26 1 = not used

27 1 = not used

28 1 = not used

29 1 = not used

30 1 = not used

31 1 = not used

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
4842Alarm hi stateUINT3232000ER

Este parametro exibe o estado dos alarmes 33...64 do drive.

Bit Descricao

0 1 = PLC 1 fault active
1 1 = PLC 2 fault active
2 1 = PLC 3 fault active
3 1 = PLC 4 fault active
4 1 = PLC 5 fault active
5 1 = PLC 6 fault active
6 1 = PLC 7 fault active
7 1 = PLC 8 fault active

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
5800FL Fwd 1 inv monINT3232000ER
5802FL Fwd 2 inv monINT3232000ER
5804FL Fwd 3 inv monINT3232000ER
5806FL Fwd 4 inv monINT3232000ER
5808FL Fwd 5 inv monINT3232000ER
5810FL Fwd 6 inv monINT3232000ER
5812FL Fwd 7 inv monINT3232000ER
5814FL Fwd 8 inv monINT3232000ER

Esses parametros ndo sao usados no drive mestre.

No drive escravo, esses parametros mostram o valor recebido do drive anterior. Os parametros “Inv” permitem que
o valor recebido seja utilizado com sinal contrario, sem alterar nenhum dos dados enviados aos escravos subse-

quentes.
These parameters are available in the “src” analog parameter selection lists.

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
6000NullUINT3232000ER

Este sinal forga a variavel para o nivel zero (sempre desabilitado).
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60020neUINT3232111ER

Este sinal forca a variavel para o nivel um (sempre ativo).

6004Speed limit stateBIT16001ER

Este sinal é ativado quando o drive esta na condi¢do de limite de velocidade.

6006Current limit stateBIT16001ER

Este sinal é ativado quando o drive esta na condigao de limite de corrente.

-6044 Condensation state UINT32 00 0 ER

Este sinal é ativado quando o drive esta na condi¢cdo de alarme de condensacéo. (Série ADV200-LC).

- 6046 Overhumidity state UINT32 0 0 0 ER

Este sinal é ativado quando o drive esta na condi¢cdo de alarme de umidade excessiva. (Série ADV200-LC).
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C — SOLUGAO DE PROBLEMAS - Alarmes

NYEY Para fazer o reset dos alarmes, consulte o Guia de inicializagao rapida, paragrafo 6.6.1.
Na tabela a seguir, o Cadigo é visivel apenas a partir da linha serial.

Coadigo Mensagem de erro ex- subcadigo Descrigao

ibida no visor

0 Sem alarme Condigao: Nenhum alarme presente

Condicao: Alarme de sobretensao do link DC devido a energia recuperada do motor.
1 Overvoltage A tenséo que chega a secéo de poténcia do drive € muito alta em comparagéo com o limite maximo defi-
nido no parametro PAR 560 Mains voltage.

Solucao:

- Aumente a rampa de desaceleracéo.

- Use um resistor de frenagem entre os terminais BR1 e BR2 para dissipar a energia recuperada
- Use a funcéo de VDC Control

Condigao: Alarme de subtensao do link DC.

A tensao que chega a secéo de poténcia do drive é muito baixa em comparagao com o limite minimo
2 Undervoltage definido no parametro PAR 560 Mains voltage devido a:

- tenséo de rede muito baixa ou queda de tensao excessiva.

- conexoes de cabos ruins (por exemplo, terminais de contator soltos, indutancia, filtro etc.).

Solucao: Verifique as respectivas conexdes da fonte de alimentacéo do drive e sua faixa correta.

3 Ground fault Condigao: Alarme de falta a terra

Solucéao:
- Verifique a fiacéo do drive e do motor.
- Verifique se o motor néo esta aterrado.

Condicao: Alarme de intervencgao de protecao de sobrecorrente instantanea.
4 Overcurrent Isso pode ser devido a configuragdo incorreta dos pardmetros do regulador de corrente ou um curto-circuito
entre as fases ou falha de aterramento na saida do drive.

Solucao:
- Verifique os parametros atuais do regulador
- Verifique a fiagdo em direcéo ao motor

5 Desaturation Condicao: Alarme de sobrecorrente instantanea na ponte IGBT.

Solucao: Desligue o drive e, em seguida, ligue-o novamente.
Se o alarme persistir, entre em contato com a assisténcia técnica.

Condigao: 0 nimero de tentativas de reinicio autométic apds o alarme Undervoltage excedeu o valor
definido em PAR 4650 UVRep attempts pelo tempo definido em PAR 4652 UVRep delay.

Solucédo: Muitos alarmes de subtensao.
Adote as solugdes propostas para o alarme Undervoltage.

6 MultiUndervolt

Condigao: 2 tentativas de reinicio automético apés o alarme Overcurrent dentro de 30 segundos. Se pas-

1 MultiOvercurr : . . S
sarem mais de 30 segundos apds o alarme Overcurrent ter sido gerado, o contador de tentativas é zerado.

Solucao: Muitos alarmes Overcurrent. Adote as solugdes propostas para o alarme Overcurrent.

Condicao: 2 tentativas de reinicio automatico apés o alarme Desaturation dentro de 30 segundos. Se pas-

MultiDesa : . < . A
8 ultiDesat sarem mais de 30 segundos apds a geracgao do alarme Desaturation, o contador de tentativas € zerado.

Solucao: Muitos alarmes Desaturagao.
Adote as solugdes propostas para o alarmeDesaturation.

9 Heatsink OT Condigao: Alarme de temperatura do dissipador muito alta

Solucéao:

- Verifigue o correto funcionamento do ventilador de resfriamento.

- Verifique se os dissipadores de calor ndo estdo obstruidos

- Verifique se as aberturas para o ar de resfriamento do armaério ndo estéo bloqueadas.

10 HeatsinkS OTUT Condigao: Temperatura dos médulos IGBT muito alta ou alarme muito baixo

Solucao:

- Verifique o correto funcionamento do ventilador de resfriamento.

- Verifique se os dissipadores de calor ndo estdo obstruidos

- Verifique se as aberturas para o ar de resfriamento do armadrio ndo estao bloqueadas.

1" Intakeair OT Condigao: Temperatura do ar de entrada do drive muito alta.
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Mensagem de erro ex-
ibida no visor

subcddigo Descricao

Solucao:

- Verifique a operacéo correta do ventilador

- Verifique se os dissipadores de calor ndo estao obstruidos
- Verifique a temperatura no armario elétrico.

12

Motor OT

Condigao: Alarme de sobretemperatura do motor. Causas possiveis:

- Ciclo de carga muito pesado

- 0 motor esté instalado em um local onde a temperatura ambiente ¢ muito alta

- Se o motor for fornecido com ventilador: o ventilador ndo funciona

- Se 0 motor néo estiver equipado com ventilador: a carga é muito alta em baixas velocidades. O resfria-
mento do ventilador no eixo do motor néo ¢ suficiente para este ciclo de carga.

- 0 motor é usado em frequéncia inferior a nominal, causando perdas magnéticas adicionais.

Solucao:
- Altere o ciclo de processamento.
- Use um ventilador de resfriamento para resfriar o motor.

13

Drive overload

Condigao: Alarme de sobrecarga do drive.
0 limite de sobrecarga do acumulador da imagem térmica do drive |2t foi excedido.

Solucao: Verifique se o tamanho do drive é adequado para a aplicacéo.

14

Motor overload

Condigao: Alarme de sobrecarga do motor.
A corrente absorvida durante a operacdo € maior que a especificada na placa de dados do motor. O limite
de sobrecarga do acumulador da imagem térmica do motor 12t foi excedido.

Solucao:
- Reduza a carga do motor.
- Aumente o tamanho do motor.

15

Bres overload

Condigao: Alarme de sobrecarga do resistor de frenagem.
A corrente absorvida pelo resistor ¢ maior que a corrente nominal. O limite de sobrecarga do acumulador da
imagem térmica do resistor de frenagem It foi excedido.

Solugdo: Aumente o valor Watt do resistor de frenagem

16

Phaseloss

Condigao: Alarme de perda de fase de poténcia.

Solucao: Verifique a tenséo da rede e se alguma protecao a montante do drive foi acionada.

17

Opt Bus fault

Condigao: Erro na etapa de configuragao ou erro de comunicacéo.

XXXOH-X | Se o primeiro digito a esquerda de “H” no subcédigo de alarme for 0, o erro diz respeito a
um problema de comunicagéo.

XXXXH-X | Se o primeiro digito a esquerda de “H” no subcédigo de alarme for diferente de 0, o erro diz
respeito a um problema de configuragéo.

Solucao: Para erros de configuracao, verifique a configuracao da comunicacéo do barramento, tipo de bar-
ramento, taxa de transferéncia (baud rate), endereco, configuracao de parametros.

Para erros de comunicacéo, verifique a fiacéo, resisténcia das terminacées, imunidade a interferéncias,
configuragoes de tempo limite.

Para mais detalhes, consulte o guia do usudrio para o barramento especifico.

18

Opt 110 fault

Condicao: Erro na comunicacéo entre Regulagem e placa de expanséo 1/0 no slot 1

Solucao: Verifique se foi inserido corretamente; consulte o capitulo 10.5 Manual do ADV200 QS.

19

Opt 2 10 fault

Condigao: Erro na comunicagéo entre Regulagem e placa de expanséo I/0 no slot 2 ou 3

Solucao: Verifique se foi inserido corretamente; consulte o capitulo 10.5 Manual do ADV200 QS.

20

Opt Enc fault

Condigao: Erro na comunicacéo entre Regulagem e placa de feedback do Encoder.

Solugdo: Verifique se foi inserido corretamente; consulte o capitulo 10.5 Manual do ADV200 QS.

21

Falha externa

Condigao: Alarme externo presente.
Uma entrada digital foi programada como alarme externo, mas a tensao de +24V néo esta disponivel no
terminal.

Solucao: Verifique se os parafusos do terminal estdo apertados

22

Speed fbk loss

Condicao: Alarme de perda de feedback de velocidade.
0 encoder ndo esta conectado, ndo esta conectado corretamente ou ndo esté energizado: verifique a oper-
acdo do encoder selecionando o parametro Motor speed no menu MONITOR.
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Mensagem de erro ex-

ibida no visor

subcadigo

Descricao

Solucao:

- Verifique a integridade da fiagdo do encoder.

- Verifique se o encoder esté conectado a fonte de alimentagao.

- Com o drive desabilitado, gire 0 motor no sentido horério (visto do lado do eixo do motor). Um valor
positivo deve ser exibido.

- Se o valor ndo mudar ou os valores forem indicados aleatoriamente, verifique a alimentagao e os cabos
do encoder.

- Se o valor exibido for negativo, inverta as conexdes do encoder. Mude o canal A+ e A- ou B+ e B-.

- Verifique se a eletronica do encoder é compativel com a respectiva placa de expansao.

- Generated in case of an encoder fault. Cada tipo de encoder gera um alarme de “Perda de feedback” de
forma diferente. Consulte o parametro 2172 SpdFbkLoss code para obter informagdes sobre a causa do
alarme e o capitulo C.1 Alarme de perda de feedback de velocidade.

Condigao: Alarme de sobrevelocidade do motor.

23 Overspeed A velocidade do motor excede os limites definidos no parametro PAR 4540 Overspeed threshold.

Solucao:

- Limite a referéncia de velocidade.

- Verifique se o motor ndo €é acionado em sobrevelocidade durante a rotagao.

Condigao: Alarme de perda de referéncia de velocidade; ocorre se a diferenca entre a referéncia do

24 Soeed ref loss regulador de velocidade e a velocidade real do motor for superior a 100 rpm. Essa condicéo ocorre porque

P o drive esta na condicéo de limite de corrente. Esté disponivel apenas nos modos Flux Vect OL e Flux Vect
ocC.
Solucao:
- Verifique as condigdes de carga do drive
- Verifigue o nimero de impulsos do encoder
Condigao: Alarme de parada de emergéncia.
A tecla Stop da HMI foi pressionada com o parametro PAR 1008 Stop key mode definido para
25 Emg stop alarm EmgStop&Alarm.
Ativa no modo de controle remoto (PAR 1012=1) tanto usando o comando “Terminais” ou comandos “Digi-
tais” quanto, no modo de controle local (PAR 1012=0) usando o comando “Terminais”.
Solucao:
Elimine o motivo pelo qual a tecla Stop na HMI foi pressionada e reinicie o drive.
26 Power down Condigao: O drive foi habilitado sem tenséo de alimentagéao na segéo de poténcia.
Solucao: Verifique a fonte de alimentacéo do drive
21 ExtlO fault Condicao: Falha de comunicacao com o médulo externo.
Solugdo: Consulte o paragrafo [C-2 Alarme “Extl0 fault”” on page 224

28 FastLink fault Condicao: Falha de comunicacao FastLink
Solugdo: Consulte o pardgrafo ['C-3 Alarme “Fastlink™ on page 225

29 Brake fault Condigao: Configuragao incorreta dos parametros da funcao de controle do freio.

Solucao: Consulte o menu 22.13 - FUNCTIONS/BRAKE CONTROL
Condigao: Pré-alarme de sobretemperatura do motor. Valor percentual do limite em comparacéo com PAR
30 Motor pre OT 4532 MotorOT thr.
Solucao:
- Valor definido muito baixo para o ciclo de trabalho
- Ciclo de servico pesado
31 Mot phase loss Condicao: Perda de fase de saida.
Solucao: Verifique a conexao do drive/motor.
Condigao: Pode haver problema de condensacéo dentro da série de drives ADV200-LC. A condigao de
trabalho (combinagao de temperatura ambiente, nivel de umidade e temperatura do liquido de resfriamento)
nao é segura,

32 Condensation Solugao: Condices seguras sao obtidas quando o ponto de trabalho est4 abaixo da respectiva curva indi-
cada no desenho do capitulo 22.18 FUNCAO/CONTROLE LC. Caso contréario, vocé deve tomar as devidas
precaucdes para diminuir a temperatura ambiente e/ou a umidade relativa ou aumentar a temperatura do
liquido de resfriamento.

Plc1 fault Condigao: Aplicacao habilitada desenvolvida no ambiente IEC 61131-3 descobriu que as condigdes para
33..40 gerar este alarme especifico séo verdadeiras. O significado do alarme depende do tipo de aplicagao. Para
Plc8 fault obter mais informagoes, consulte a documentacao relativa a aplicacéo especifica.

XXXXH-X | O codigo XXXXH-X indica o motivo do erro: anote-o para discuti-lo com a assisténcia

técnica.
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Mensagem de erro ex- subcodigo Descrigcao

ibida no visor

Solucao: Consulte a documentacao referente ao aplicagao habilitada.
Condicao: pode ocorrer durante o funcionamento quando a protecéo watchdog do micro é ativada; o
alarme é inserido na lista de alarmes e no registro de alarmes. Apés este alarme:
41 Watchdog . .
- 0 drive executa automaticamente um reset
- 0 controle do motor nao esta disponivel.
XXXXH-X | O cddigo XXXXH-X indica o motivo do erro: anote para verificacéo na assisténcia técnica.
Solucao: Se o alarme for consequéncia de uma variagao na configuragao do drive (parametrizagao, insta-
lagéo de um opcional, download de um aplicativo CLP), remova.
Desligue o drive e, em seguida, ligue-o novamente.
Condigao: esta condigao pode ocorrer durante a operacéo quando a microprotecéo trap estiver habilitada;
o alarme ¢é incluido na lista de alarmes e no registro de alarmes. Apds este alarme:
42 Trap error . .
- 0 drive executa automaticamente um reset
- 0 controle do motor néo esta disponivel.
XXXXH-X | O codigo XXXXH-X (SubHandler-Class) indica o motivo do erro: anote para exame na as-
sisténcia técnica.
Solucao: Se o alarme for consequéncia de uma variagdo na configuracao do drive (parametrizagéo, insta-
lacao de um opcional, download de um aplicativo CLP), remova.
Desligue o drive e, em seguida, ligue-o novamente.
Condicao: esta condicao pode ocorrer durante a operagéo quando a protecao do sistema operacional esta
. habilitada; o alarme é incluido na lista de alarmes e no registro de alarmes. Apds este alarme:
43 Erro do sistema . .
- 0 drive executa automaticamente um reset
- 0 controle do motor nao esta disponivel.
XXXXH-X | O codigo XXXXH-X (Error-Pid) indica o motivo do erro: anote para exame na assisténcia
técnica.
Solucao: Se o alarme for consequéncia de uma variagéo na configuracédo do drive (parametrizagéo, insta-
lagéo de um opcional, download de um aplicativo CLP), remova.
Desligue o drive e, em seguida, ligue-o novamente.
Condigao: esta condigao pode ocorrer durante a operacéo quando a protegao de software estiver habili-
tada; o alarme é incluido na lista de alarmes e no registro de alarmes. Apds este alarme:
44 User error . .
- 0 drive executa automaticamente um reset
- 0 controle do motor néo esta disponivel.
XXXXH-X | O codigo XXXXH-X (Error-Pid) indica o motivo do erro: anote-o para discuti-lo com a as-
sisténcia técnica.
Solugao: Se o alarme for consequéncia de uma variagéo na configuragcao do drive (parametrizagéo, insta-
lacao de um opcional, download de um aplicativo CLP), remova.
Desligue o drive e, em seguida, ligue-o novamente.
Condigao: se ocorrer erro durante a habilitagdo do banco de dados de pardmetros salvo na meméria Flash;
45 Param error L . .
o0 alarme é incluido na lista de alarmes e no registro de alarmes.
XXXH-X 0 codigo XXXXH-X indica o IPA do parametro que foi configurado fora da faixa permitida
quando o banco de dados esté habilitado.
Solucao: Defina o pardmetro que causa o erro para um valor dentro do intervalo e execute Save param-
eter. Desligue o drive e, em seguida, ligue-a novamente.
Se o IPA do parametro nao for mostrado no manual, entre em contato com a assisténcia técnica.
Condigao: isso pode ocorrer durante o carregamento do banco de dados de pardmetros salvo na memdria
Flash
é normal que apareca nas seguintes condigdes: na primeira vez que o drive é ligado, quando uma nova
46 Load default versao do firmware é baixada, quando a regulagem é instalado em um novo tamanho, quando uma nova
regido é inserida. Se esta mensagem aparecer quando o drive ja estiver em uso, isso significa que houve
um problema no banco de dados de parametros salvo na memdria Flash.
Se esta mensagem for exibida, o drive restaura o banco de dados padrao, ou seja, aquele baixado.
0001H-1 0 banco de dados salvo nao € vélido
0002H-2 | O banco de dados salvo ndo é compativel
0003H-3 | O banco de dados salvo refere-se a um tamanho diferente e ndo ao tamanho atual
0004H-4 | O banco de dados salvo refere-se a uma regiao diferente e nao a regido atual
Solucao: Defina os parametros para o valor desejado e execute Save parameter
Condigao: isso pode ocorrer durante o carregamento do aplicativo MDPLC
47 Plc cfg error L R,
0 aplicativo Mdplc presente no drive néo é executado.
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Cadigo Mensagem de erro ex- subcodigo Descrigao

ibida no visor

0004H-4 | A aplicagéo que foi baixada possui um Crc diferente na tabela DataBlock e Fungao.

0065H-101 | A aplicacéo que foi baixada possui um cddigo de identificacéo invalido (Info).

0066H-102 | A aplicacéo que foi baixada usa um nimero de tarefa incorreto (Info).

0067H-103 | A aplicacao que foi baixada tem uma configuragao de software incorreta.

0068H-104 | A aplicacéo que foi baixada possui um Crc diferente na tabela DataBlock e Fungéo.

Ocorreu um erro Trap ou um erro de sistema.

0 drive executou automaticamente uma operacéo de energizagao.

Aplicagao nao executada.

Consulte a Lista de Alarmes para obter mais informagdes sobre um erro que ocorreu.

0069H-105

006AH-106 | A aplicacéo que foi baixada possui um cddigo de identificacéo invalido (Task).

006BH-107 | A aplicagao que foi baixada usa um nlimero de tarefa incorreto (Task).

006CH-108 | A aplicagao que foi baixada possui um Crc (Tabelas + Cadigo) incorreto

Solucao: Remova o aplicativo MDPLC ou baixe um aplicativo MDPLC correto.

Condigao: isso pode ocorrer durante o carregamento do banco de dados de parametros salvo na meméria
Flash do aplicativo MDPLC

é normal que aparega na primeira vez que o drive é ligado, apés o download de uma nova aplicagéo. Se
esta mensagem aparecer quando o drive ja estiver em uso, isso significa que houve um problema no banco
de dados de parametros salvo na memdria Flash.

Se essa mensagem aparecer, o drive executara automaticamente o comando Load default.

48 Load def plc

0001H-1 0 banco de dados salvo néo ¢ valido

Solucao: Defina os parametros para o valor desejado e execute Save parameter.

Condigao: Isso pode ocorrer na energizacao do drive se a chave de habilitagao incorreta foi inserida para

49 Key failed uma determinada fungao de firmware.

0001H-1 Chave CLP incorreta. Aplicacdo CLP nao disponivel.

Solucao: Peca para a WEG a chave correta para habilitar a fungao de firmware desejada.

Condicao: esta condicao pode ocorrer quando o drive é energizado durante a configuracéo do encoder toda
vez que o parametro 552 Regulation mode esta definido.

Ocorreu um erro durante a configuragao; as informacées recebidas do codificador ndo séo
100H-256 | confidveis. Se o encoder for usado para feedback, o alarme Speed fbk loss [22] também é

50 Encoder error gerado.

Solucao: Execute a agao recomendada para o alarme Speed fbk loss [22].

Causa: O firmware da placa opcional do encoder é incompativel com o da placa de regu-

200H-512 lagem. As informagdes recebidas do encoder ndo séo confiaveis

Solucao: Entre em contato com a WEG para atualizar o firmware na placa opcional do encoder.

Condigao: isso pode ocorrer ao alimentar o drive se uma placa de expanséo foi removida ou substituida ou
a chave de habilitacéo incorreta foi inserida para uma determinada funcéo de firmware.

0064H-100 | Placa removida do slot 1.

0014H-20 | Placa removida do slot 2

0003H-3 | Placa removida do slot 3
51 Opt cfg change 0078H-120 | Placa removida do slot 1 e do slot 2
0067H-103 | Placa removida do slot 1 e do slot 3
0017H-23 | Placa removida do slot 2 e do slot 3
007BH-123 | Placa removida do slot 1, do slot 2 e do slot 3

Solucao: Verifique a configuracéo de hardware e pressione ESC. Salve os parametros (Save parameters,
menu 04.01 par 550) para salvar a nova configuragao de hardware.

Condigao: Desconex&o ou curto-circuito do sensor de umidade integrado ao drive ADV200-LC.

0x0 Sem erro
0x1 Erro de comunicagao no sensor de umidade/temperatura
52 HumTempSensErr 0x2 Errlo no sensor de temperatura NTC para temperatura do liquido que flui para o dissipador de
calor
0x3 Erro de comunicagao e sensor temperatura NTC

Solucao: Fazer o reset do drive. Se o problema persistir, entre em contato com a atendimento ao cliente da
WEG.
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Mensagem de erro ex- subcodigo Descrigcao

ibida no visor

53...60

Condigao: Aplicacéo habilitada desenvolvida no ambiente IEC 61131-3 descobriu que as condigdes para
gerar este alarme especifico séo verdadeiras. O significado do alarme depende do tipo de aplicagéo. Para
Plc9 fault obter mais informagées, consulte a documentacéo relativa a aplicacao especifica.

XXXXH-X | O codigo XXXXH-X indica o motivo do erro: anote-o para discuti-lo com a assisténcia

Plc16 fault .
técnica.

Solucao: Consulte a documentacao referente ao aplicagao habilitada.

61

Condigao: pardmetro 4640 UnderV restart esta configurado para "Habilitar”. A condigéo de subtenséo é
UV Wng&Restart detectada, o drive é desabilitado e o sinal de alerta UV Wng & Restart é gerado.

Solucao: Verifique as fiagdes da fonte de alimentagao do drive e sua faixa correta.

62

Condigao: Ocorre quando:
i * o sinal de entrada esté abaixo de 0,1V ou 4-20mA
An inpLoss « 0 sensor KTY84 est4 em curto-circuito ou desconectado

Solugao: Verifique a fiagao.

63

Condigao: Parametro 3280 UV RT enable definido = 1. Devido a uma queda de tenséo de rede (perda de
UV Ride Thr rede), o valor da tensao do link DC é menor que o limite PAR 3282 RT UV on.

Solucao: Verifique as fiagoes da fonte de alimentacao do drive e sua faixa correta.

C-1 Alarme Speed fbk loss de acordo com o tipo de feedback

T e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e v e
[YleYELPara interpretar corretamente as causas do alarme, leia o pardmetro 17.30 SpdFbkLoss code, PAR 2172, conforme descrito
abaixo.

Pegue os digitos do numero em formato hexadecimal e insira-os na tabela abaixo:
D7..D4 D3 D2 D1 DO

Valor

Para cada valor de DO, D1, D2, D3 diferente de 0x0 (0x0 = nenhum alarme ativo), procure os subvalores em que
ele pode ser dividido na tabela abaixo.

DO D1 D2 D3
0x0 0x0 0x0 0x0 0x0
0x1 0x0 0x0 0x0 0x1
0x2 0x0 0x0 0x2 0x0
0x3 0x0 0x0 0x2 0x1
x4 0x0 0x4 0x0 0x0
0x5 0x0 0x4 0x0 0x1
0x6 0x0 0x4 0x2 0x0
0x7 0x0 0x4 0x2 Ox1
0x8 0x8 0x0 0x0 0x0
0x9 0x8 0x0 0x0 0x1
O0xA 0x8 0x0 0x2 0x0
0xB 0x8 0x0 0x2 0x1
0xC 0x8 0x4 0x0 0x0
0xD 0x8 0x4 0x0 0x1
OxE 0x8 0x4 0x2 0x0
OxF 0x8 0x4 0x2 Ox1

Na tabela referente ao tipo de encoder utilizado, procure os subvalores obtidos de cada digito de DO, D1, D2, D3
nas colunas correspondentes Value.DO0, Value.D1, Value.D2, Value.D3.

Exemplo com o encoder Endat:
PAR 2172 = AOH
Pegue os digitos do numero em formato hexadecimal e insira-os na tabela abaixo:
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D7..D4 D3 D2 D1 DO
Valor 0xA 0x0

Para cada valor de DO, D1, D2, D3 diferente de 0x0, procure os subvalores nos quais ele pode ser dividido na
tabela 1.

D0 D1 D2 D3
0x0 0x0 0x0 0x0 0x0
0x1 0x0 0x0 0x0 0x1
0x2 0x0 0x0 0x2 0x0
0x3 0x0 0x0 0x2 0x1
0x4 0x0 0x4 0x0 0x0
0x5 0x0 0x4 0x0 0x1
0x6 0x0 0x4 0x2 0x0
0x7 0x0 0x4 0x2 0x1
0x8 0x8 0x0 0x0 0x0
0x9 0x8 0x0 0x0 0x1
0xA 0x8 0x0 0x2 0x0
0xB 0x8 0x0 0x2 0x1
0xC 0x8 0x4 0x0 0x0
0xD 0x8 0x4 0x0 Ox1
OxE 0x8 0x4 0x2 0x0
OxF 0x8 Ox4 0x2 Ox1

Para cada valor de DO, D1, D2, D3 diferente de 0x0, procure os subvalores nos quais ele pode ser dividido na
tabela 1.

Na tabela referente ao tipo de encoder utilizado, procure os subvalores obtidos de cada digito de DO, D1, D2, D3
nas colunas correspondentes Value.DO, Value.D1, Value.D2, Value.D3

Valor.D1 =2H
Causa: (CRC_CKS_P) Sinais SSI perturbados causam um erro CKS ou de paridade.

Value.D1 = 8H

Causa: (DT1_ERR) O encoder detectou um mau funcionamento e o sinaliza ao drive por meio do bit de erro. Os
bits 16..31 contém o tipo de mau funcionamento detectado pelo encoder.

e Alarme Speed fbk loss [22] com encoder incremental digital

Descrigéo

0 0x1 CHA Causa: nenhum impulso ou distirbio no canal incremental A.

Solucao: Verifique a conexao do canal A do encoder-drive, verifique a conexao da
blindagem, verifique a tensao de alimentagao do encoder.

Verifique os parametros 2102 Encoder 1 supply e 2104 Encoder 1 input cfg (se o
encoder 1 for usado).

Verifique os pardametros 5102 Encoder 2 supply e 5104 Encoder 2 input cfg (se o
encoder 2 for usado).

1 0x2 CHB Causa: nenhum impulso ou distirbio no canal incremental B.

Solucao: Verifique a conexao do canal B de encoder-drive, verifique a conexéo da
blindagem, verifique a tenséo de alimentagéao do encoder 1.

Verifique os pardametros 2102 Encoder 1 supply e 2104 Encoder 1 input cfg (se o
encoder 1 for usado).

Verifique os pardametros 5102 Encoder 2 supply e 5104 Encoder 2 input cfg (se o
encoder 2 for usado).

2 0x4 CHz Causa: nenhum impulso ou disttrbio no canal incremental Z.
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Descricéo

Solucao: Verifique a conexao do canal Z do encoder-drive, verifique a conexao da
blindagem, verifique a tensao de alimentagao do encoder 1.

Verifique os parametros 2102 Encoder 1 supply e 2104 Encoder 1 input cfg (se o
encoder 1 for usado).

Verifique os parametros 5102 Encoder 2 supply e 5104 Encoder 2 input cfg (se o
encoder 2 for usado).

e Alarme Speed fbk loss[22] com encoder incremental senoidal

Valor Descrigéo

D7.. Nome
D4 D3 D2 D1 DO

MOD_ | Causa: nivel de tensdo incorreto ou disttrbio nos sinais dos canais incrementais A-B.

3 08| |ncR

Solucao: Verifique a conexao dos canais A-B do encoder-drive, verifique a conexao
da blindagem, verifique a tensdo de alimentacéo do encoder, verifique o parametro
2102 Encoder 1 supply, verifique o parametro 2108 Encoder signal Vpp.

e Alarme Speed fbk loss [22] com encoder SinCos

Valor Descrigéo

D7.. Nome
D4 D3 D2 D1 DO

MOD_ | Causa: nivel de tensao incorreto ou disttrbio nos sinais dos canais incrementais A-B.

3 0x8 INCR

Solucao: Verifique a conexao dos canais A-B do encoder-drive, verifique a conexao
da blindagem, verifique a tenséo de alimentacéo do encoder, verifique o pardmetro
2102 Encoder supply 1, verifique o pardmetro 2108 Encoder 1 signal Vpp.

4 0x1 | 0x0 [ MOD_ABS | Causa: nivel de tensao incorreto ou disttirbio nos sinais dos canais absolutos SinCos.

Solugao: Verifique a conexao dos canais A-B do encoder-drive, verifique a conexao
da blindagem, verifique a tensdo de alimentacéo do encoder, verifique o parametro
2102 Encoder supply 1, verifique o pardametro 2108 Encoder 1 signal Vpp.

e Alarme Speed fbk loss [22] com encoder absoluto SSI

Valor Descrigéo
D7..
D4 D3 D2 D1 DO
MOD Causa: nivel de tensdo incorreto ou distdrbio nos sinais dos canais incrementais A-B.
3 0x8 INCR
Solugao: Verifique a conexao dos canais A-B do encoder-drive, verifique a conexao
da blindagem, verifique a tensdo de alimentacéo do encoder, verifique o pardmetro
2102 Encoder supply 1, verifique o pardmetro 2108 Encoder 1 signal Vpp.
5 o0x2 | 0x0 CRC_ | Causa: Sinais SSI ndo presentes ou com distrbio.
CKS_P
Solucao: Verifique a conexao do clock e os dados do encoder-drive, verifique a
conexao da blindagem, verifique a tenséo de alimentacéo do encoder, verifique o
parametro 2102 Encoder 1 supply, verifique o parametro 2112 Encoder 1 SSI bits.
8 ox1 | oxo | oxo Setup | Causa: Ocorreu um erro durante a configuragao.
error
Solucao: Verifique a conexao do clock e os dados do encoder-drive, verifique a
conexao da blindagem, verifique a tenséo de alimentacéo do encoder, verifique o
parametro 2102 Encoder 1 supply, verifique o parametro 2112 Encoder 1 SSI bits.

e Alarme Speed fbk loss [22] com encoder absoluto EnDat
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Valor Descricéo

Bit D7. 13 b2 D1 Do

D4
MOD Causa: nivel de tenséo incorreto ou disttrbio nos sinais dos canais incrementais A-B.
3 0x8 =
INCR
Solugao: Verifique a conexao dos canais A-B do encoder-drive, verifique a conexao
da blindagem, verifique a tensdo de alimentacéo do encoder, verifique o parametro
2102 Encoder supply 1, verifique o parametro 2108 Encoder 1 signal Vpp.
CRC_ | Causa: Sinais SSI ndo presentes ou com disttrbio causam um erro no CRC
5 0x2 | 0x0
CKS_P
Solucao: Verifique a conex&o do clock e os dados do encoder-drive, verifique a
conexao da blindagem, verifique a tensao de alimentacéo do encoder, verifique o
parametro 2102 Encoder 1 supply.
8 ox1 | 0xo0 | 0x0 Setup | Causa: Ocorreu um erro durante a configuragao.
error
Solucao: Verifique a conexao do clock e os dados do encoder-drive, verifique a
conexao da blindagem, verifique a tenséo de alimentacéo do encoder, verifique o
parametro 2102 Encoder 1 supply.

As seguintes condigbes ocorrem durante o reset do encoder apos ativagdo de Speed fbk loss [22]

Valor Descricao

Bit %74 D3 D2 DI DO Nome

6 0x4 [ 0x0 | ACK_TMO | Causa: Sinais SSI ndo presentes ou com disturbio causam um erro no CRC

Solucao: Verifique a conexao do clock e os dados do encoder-drive, verifique a
conexao da blindagem, verifique a tenséo de alimentacéo do encoder, verifique o
parametro 2102 Encoder 1 supply.

Causa: 0 encoder detectou um mau funcionamento e sinaliza isso ao drive por meio

1 0x8 [ 0x0 | DT1_ERR | do bit DT1. Os bits 16..31 contém o tipo de mau funcionamento detectado pelo
encoder.
Solucéo: Consulte o guia técnico do fabricante do encoder.
16.31 | xxxx Bit =0 =1

0 Light source 0K Falha (1)
1 Amplitude do sinal | 0K Errado (1)
2 Valor da posicéo 0K Errado (1)
3

4

Sobretensao NAO |[Sim (1)

Subtensao NAO |Subtenséo de alimentagao (1)
5 Sobrecorrente NAO [Sim (1)
6 Bateria 0K Trocar a bateria (2)
7.15

(1) Também pode ser definido apds desligar ou ligar a fonte de alimentacéo.
(2) Somente para encoders com buffer de bateria

e Alarme Speed fbk loss [22] com encoder absoluto Hiperface

Valor Descrigéo

Bit D7..

D4
3 0x8 Causa: nivel de tenséo incorreto ou distlrbio nos sinais dos canais incrementais A-B.
Solugao: Verifique a conexao dos canais A-B do encoder-drive, verifique a conexao
da blindagem, verifique a tensdo de alimentacéo do encoder, verifique o pardmetro
2102 Encoder supply 1, verifique o pardmetro 2108 Encoder 1 signal Vpp.
5 0x2 | 0x0 Causa: sinais SSI com distdrbio causam um erro CKS ou de Paridade
Solucao: Verifique a conex&o do clock e os dados do encoder-drive, verifique a
conexao da blindagem, verifique a tensao de alimentacéo do encoder, verifique o
parametro 2102 Encoder 1 supply.
Causa: 0 encoder ndo reconhece o comando que Ihe foi enviado e responde com
ACK. Os sinais SSI ausentes causam um erro de TMO.
Solucao: Verifique a conex&o do clock e os dados do encoder-drive, verifique a
conexao da blindagem, verifique a tenséo de alimentacéo do encoder, verifique o
parametro 2102 Encoder 1 supply.

D3 D2 D1 DO

6 0x4 | 0x0
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Valor Descricéo

Bit %74 D3 D2 D1 DO Nome

8 0x1 [ 0x0 | 0x0 Causa: Ocorreu um erro durante a configuracéo.

Solugao: Verifique a conexao do clock e os dados do encoder-drive, verifique a
conexao da blindagem, verifique a tenséo de alimentacéo do encoder, verifique o
parametro 2102 Encoder 1 supply.
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As seguintes condi¢gdes ocorrem durante o reset do encoder apés ativagao de Speed fbk loss [22]

Bit D7..
D4

Valor

D3 D2 D1 DO

Descricao

Causa: 0 encoder detectou um mau funcionamento e sinaliza isso ao drive por meio

1 0x8 | 0x0 | DT1_ERR |de bit de Erro. Os bits 16..31 contém o tipo de mau funcionamento detectado pelo
encoder.
Solugao: Consulte o guia técnico do fabricante do encoder.
16.31 | xoox Tipo Codi- Descrigao

go
Transmissdao | 09h |Bit de paridade transmitido esta incorreto

0AH | Checksum dos dados transmitidos esté errada
0BH | Cédigo de comando incorreto

0CH [Namero errado de dados transmitidos

0DH | Argumento de comando transmitido ilegalmente
OFH | Autorizagdo de acesso incorreta especificada
OEH |0 campo selecionado tem status READ ONLY

10H | A (re)definicdo do campo de dados néo é executavel devido
ao tamanho do campo

11H |0 endereco especificado ndo esta disponivel no campo
selecionado

12H | 0 campo selecionado ainda ndo existe

00H | Nenhum erro de encoder, nenhuma mensagem de erro
03H | Operagodes de campo de dados desativadas

04H | Monitoramento analdgico inoperante

08H | Overflow de registro de contagem

01H | Os sinais analdgicos do encoder ndo sao confiaveis

02H | Sincronizacéo ou offset errado

05H- | Falha de hardware interna do encoder, nenhuma operagao

07H | possivel
1CH- | Erro na amostragem, nenhuma operagao possivel
1DH

1EH | A temperatura de operagao permitida foi excedida

(1) Também pode ser definido apds desligar ou ligar a fonte de alimentacéo.
(2) Somente para encoders com buffer de bateria

e Alarme Speed fbk loss [22] com Resolver

Codigo Nome Descricao de erro Solugéo possivel
0x00000001 | DO FAULT REGISTER | Erro de paridade de configuracéo Reset da placa do Resolver
0x00000002 | D1 FAULT REGISTER 0 erro de fase excede a faixa de bloqueio
de fase
0x00000004 | D2 FAULT REGISTER A velocidade excede a taxa méaxima de
rastreamento
0x00000008 | D3 FAULT REGISTER O erro de rastreamfento excede o limite
de LOT (perda de sinal)
As entradas SIN/COS excedem o limite | Verifique a conexao dos pinos de entrada do
0x00000010 | D4 FAULT REGISTER [ de incompatibilidade de DOS (degra- Resolver (SIN-,SIN+,COS-,COS+), verifique o
dagao de sinal) PAR 2128
As entradas SIN/COS excedem o limite | Verifique a conexao dos pinos de entrada do
0x00000020 | D5 FAULT REGISTER da faixa de DOS (degradagéo do sinal) Resolver (SIN-,SIN+,C0S-,C0S+)
. - Verifique a conexao dos pinos de entrada do
0x00000040 | D6 FAULT REGISTER | Enradas SIN/COS abaixo dolimite de | g 0o (IN- SIN-+,COS-,C0S +), verifique o
LOS (Perda de Sinal)
PAR 2124
Verifique se algum dos pinos de entrada do
0x00000080 | D7 FAULT REGISTER |Entradas SIN/COS picotadas Resolver (SIN- SIN +,C0S-,COS +) estd em curto

com a entrada de energia ou o aterramento da
placa do Resolver
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C-1.1 Alarme Reset Speed fbk loss

As razbes para ativar o alarme Speed fbk loss e as informagdes adquiridas pelo encoder sdo mostradas no
parédmetro 2172 SpdFbkLoss code.

Se nenhuma placa foi instalada, o alarme Speed fbk loss [22] é gerado e nenhuma causa é exibida no parametro
2172 SpdFbkLoss code. Varias causas podem estar presentes ao mesmo tempo.

Se nenhuma placa for reconhecida, o sistema executa uma rotina que retorna sempre Speed fbk loss [22] ativo
sem especificar uma causa.

C-1.2 Alarme Encoder error

A configuragéo é realizada toda vez que o drive € ligado, independentemente do modo de regulagem selecionado.
Se for detectado um erro durante a configuragéo, o alarme Encoder error é gerado com os seguintes codigos:

Valor Descrigéo
Bit [\
D7 b3 p2 D1 opo O™
D4
Setup | Causa: Ocorreu um erro durante a configuragdo. When this has been signalled the
8 0x1 | 0x0 [ 0x0 . . . . ;
error information obtained from the encoder is not reliable.
Solucao: Execute a agao recomendada para o alarme Speed fbk loss [22] de acordo
com o tipo de encoder.
Compatibi- Causa: Firmware na placa opcional incompativel com o firmware na placa de regu-
9 0x2 | 0x0 | 0x0 lity error lagem.
¥ Quando isso é sinalizado, a informac&o obtida do encoder néo é confiével.
Solucao: Entre em contato com a WEG para atualizar o firmware na placa opcional.

ADV200 * Block Diagrams223



C-2 Alarme “ExtlO fault”

O drive pode gerar um alarme “ExtlO fault” por uma série de razdes. Na praparagao do drive, podem ocorrer
problemas de configuragéo associados a placa EXP-FL-XCAN-ADV ou ajustes de parametros. Durante a fase de
configuragao, o alarme pode depender de um erro de comunicagéo SDO. Durante a fase de controle, o protocolo
HeartBeat ou NodeGuarding pode falhar devido a uma interrupgéo na comunicagéo com o escravo. Uma men-
sagem de Emergéncia enviada pelo escravo pode gerar o alarme “ExtlO fault”.

Cada motivo do alarme pode ser identificado pelo subcodigo associado.

A tabela abaixo mostra informagdes sobre os subcodigos e como associa-los a causa do alarme para permitir a
solucado de problemas e o uso adequado do sistema.

Subcadigo Descrigao Comentarios
0 0 BusLoss Perda de comunicacéo no estado Operacional
1..51 1h..35h SDO error Erro ao enviar o SDO. Consulte a Tabela de Configuragdo SDO no apéndice para
identificar o objeto com o problema
200 0xC8 CAN error Falha de hardware interno; se o problema nao puder ser resolvido, substitua a
placa de regulagem

202 0xCA Config error 0 nGimero ou I/0s no médulo escravo foi alterado. Verifique o parametro 5482

Informacoes externas de 1/0. Salve os pardmetros para armazenar a configu-
racéo atual.
203 0xCB Mensagens TPDOs vindo do escravo com muita frequéncia. Verifique se o escravo atende as
perdidas especificagdes CANopen para tempos de envio de TPDO
204 0xCC Opt 10 installed Uma placa de expanséo I/0 interna opcional foi instalada. As fungdes da placa
EXP-XCAN-ADV nao estao disponiveis.
255..65535 | OxFF.OxFFFF | Slave Emergency Mensagem de emergéncia enviada pelo escravo.

Se o alarme for devido a uma mensagem de emergéncia enviada pelo escravo, o subcédigo contém o codigo de
erro (codigo de erro baixo e codigo de erro alto) da mensagem, enquanto 4 dos 5 bytes adicionais na mensagem
sdo mostrados pelo parametro 5486 External 10 Failcode.

Conteudo da mensagem de emergéncia:

Byte0 Byte1 Byte2 Byte3 Byted Byte5 Byte6 Byte?
Error code Error code Hi | Error register Info O Info 1 Info 2 Info 3 Info 4
Low
Subcadigo PAR 5486 External 10 Failcode

Consulte o manual do escravo para obter informagdes sobre o significado da mensagem de emergéncia.
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C-3 Alarme “Fastlink”

Razbes pelas quais o alarme FastLink é gerado:

Bit Nome Descrigéo
D3 D2 D1 DO

0 0x1 Cks Causa: 0 drive detectou um erro de checksum

Solucao:Tome todas as precaucdes necessarias para aumentar a resisténcia do

drive a distdrbios

1 0x2 Nao usado Causa:
Solucao:
2 0x4 Nao usado Causa:
Solugao:
3 0x8 Nao usado Causa:
Solucao:
4 0x1 Nao usado Causa:
Solucao:
5 0x2 RX Timeout Causg: 0 drive escravo nao recebeu um novo frame de dados por 2 ciclos con-
secutivos.

Solucao:Tome todas as precaucdes necessarias para aumentar a resisténcia do
drive a disturbios

Causa: Nos drives escravos existe um problema com a fungéo que permite sin-
cronizar a geracéo de sinais Pwm com os sinais Pwm do mestre e com a fungéo
6 0x4 Pwm sync slave | que permite sincronizar a execugao de tarefas de controle com a execucéo de
tarefas de controle pelo mestre .

Um erro que excedeu o maximo permitido foi detectado por 4 ciclos consecutivos.

Solucao:Tome todas as precaucdes necessarias para aumentar a resisténcia do
drive a distdrbios

1 0x8 Cable open | Causa: Sem fibra optica.
Solugao:Verifique a conexao com fibra éptica.

Causa: Ocorreu um erro durante a configuragéo; as informagdes recebidas do
FastLink ndo sao confiveis.

Solucao:Verifique a configuragao dos parametros FastLink.
Compatibility |Causa: O firmware da placa FastLink opcional é incompativel com o da placa de

8 0x1 Setup error

9 0x2 error regulagem.
Solucao:Entre em contato com a WEG para atualizar o firmware na placa opcional
FastLink.
Slave answer | Causa: situagdo em que um Escravo interrogado nao responde
10 0x4 NOK

Solucao: verifique a conexao FastLink
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D — MENSAGENS

[Nota! Para obter mais informagGes, consulte o Guia de inicializagao réapida, capitulo 6.7.

indice Mensagem de erro subcadigo Descricao

exibida no visor

Condigao: pode ocorrer durante o carregamento do banco de dados de parametros salvo na meméria Flash
normalmente aparece nas seguintes condigdes: na primeira inicializagdo, quando uma nova versao do firmware é
baixada, quando a regulagem é instalada em um novo tamanho, quando a regido é alterada.

Se esta mensagem for exibida quando o drive ja estiver operando, isso significa que ocorreu um problema no banco de
dados de pardmetros salvo em na memoria flash.

Se esta mensagem for exibida, o drive restaura o banco de dados padrao, ou seja, aquele baixado.

1 Load default param

0001H-1 0 banco de dados salvo ndo é vélido

0002H-2 0 banco de dados salvo ndo é compativel

0003H-3 0 banco de dados salvo refere-se a um tamanho diferente do tamanho atual
0004H-4 0 banco de dados salvo refere-se a uma regido diferente da regiao atual

Solucao: Defina os pardmetros para o valor exigido e execute Save parameter

2 Option detect slot 1 | Condigao: ao ligar, o drive reconhece a presenca de uma placa opcional em um dos trés slots de expansao.
Option detect slot 2 | Uma das trés mensagens é mostrada no display

4 Option detect slot 3

w

OH-0 Nenhuma

0004H-4 Can/DeviceNet
00FFH-255 Desconhecida
0104H-260 Profibus

0204H-516 Rte

0208H-520 Enc 3 EXP-SESC- I1R1F2-ADV
0301H-769 101

0308H-776 Enc 4 EXP-EN/SSI- I1R1F2-ADV
0408H-1032 Enc 5 EXP-HIP- I1R1F2-ADV
0608H-1544 Enc 1 EXP-DE-I1R1F2-ADV
0701H-1793 102
0108H-1800 Enc 2 EXP-SE-I1R1F2-ADV
0808H-2056 Enc 7 EXP-DE-I2R1F2-ADV
0901H-2305 103
0D01H-3329 104
0508H-1288 Enc 6 EXP-RES-I1R1-ADV
908H-2312 Enc 8 EXP-ASC-I11-ADV

Solucéo:
5 Autotune Condigao: isso pode ocorrer durante o procedimento de Autotune
0 Sem erro
1 0s comandos nao estdo configurados no modo Local.
Solugao: Execute a configuracéo solicitada
9 0 parametro Commands local sel néo foi configurado na HMI

Solucdo: Execute a configuracéo solicitada

Os parametros de dados da placa do motor foram alterados, mas o comando Take parameters,
3 PAR 2020, néo foi executado

Solucao: Execute o comando Take parameters.

Erro na conexao do motor.

Solucao: Verifique a conexdo do motor, defina o valor da corrente continua do motor para 1/3 e
4 execute o procedimento de autoajuste do motor. Em seguida, aumente a corrente continua até
que o autoajuste seja executado. O pentltimo valor é o valor de corrente nominal no qual o drive
executa 0 autoajuste.

Durante o autoajuste, a tecla ESC foi pressionada ou o contato de habilitagéo foi aberto ou ocor-
reu um alarme. O comando Autotune foi enviado com o drive na condicéo de alarme

> Solucéo: Elimine o motivo do alarme, remova o motivo da abertura do contato de habilitagéo,
faca o reset dos alarmes.
Uma configuragéo realizada pela fungdo Autotune produziu um valor de parametro fora da faixa
6 minima ou maxima.

Solucao: Verifique se os dados da placa do motor ou os tamanhos do drive e do motor foram
combinados incorretamente.
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indice Mensagem de erro subcadigo Descricao

exibida no visor

0 comanod Autotune foi enviado sem ser habilitado.

Solucao: Feche o contato de habilitacéo antes de enviar o comando Autotune

Erro de célculo interno relativo ao controle IGBT

8 Solucao: Realize o autoajuste mais uma vez; se o problema persistir, entre em contato com a
assisténcia técnica WEG.

0 drive mediu um valor de resisténcia do estator que excede o limite definido.

Solugao: contate a assisténcia técnica WEG.

0 drive mediu um valor de resisténcia do estator abaixo do limite definido.

Solugao: contate a assisténcia técnica WEG.

Medicéo da tensdo de compensagcéo interna DTL fora da faixa aceita.

11-12 Solugao: verifique a conexao entre o drive e o motor.

Se estiver correta, o drive estad com defeito. Entre em contato com a assisténcia técnica WEG.
Medicéo da tenséo interna do DTS fora da faixa aceita.

13-14 Solucao: verifique a conexao entre o drive e o motor.

Se estiver correta, o drive estd com defeito. Entre em contato com a assisténcia técnica WEG.
Valor de indutancia de fuga LS fora da faixa aceita.

15-16-17 Solugao: Realize o autoajuste mais uma vez; se o problema persistir, entre em contato com a
assisténcia técnica WEG.

Medicéo da corrente de magnetizacédo Im fora da faixa aceita.

18-19 Solucao: Realize o autoajuste mais uma vez; se o problema persistir, entre em contato com a
assisténcia técnica WEG.

Medicéo do resistor do rotor Rr fora da faixa aceita.

20-21 Solucao: Realize o autoajuste mais uma vez; se o problema persistir, entre em contato com a
assisténcia técnica WEG.

Solugéo: Se a mensagem aparecer com um valor diferente de 0, siga as instrugoes fornecidas para cada caso
particular e repita o Autotune. Isso deve ser executado usando a fungéo de assistente disponivel na HMI (STARTUP
WIZARD) e o software Tool no PC.

Preste atengao a todos os pardmetros de dados da placa do motor, especialmente:

- Velocidade nominal, Velocidade nominal do motor em rpm.

- Frequéncia nominal, Frequéncia nominal do motor em Hz

- Pares de polos, Pares de pélos do motor

Tome cuidado para nao definir o parametro Rated speed para a velocidade sincrona. O valor do parametro Rated
speed deve ser menor que: [(Frequéncia nominal * 60) / Pares de podlos].

Se o problema persistir mesmo apés seguir as instrucdes fornecidas, confirme os valores dos parametros dos dados
da placa do motor, execute o comando Take parameters, mas nao o Autotune.

Condicao: pode ocorrer durante o reconhecimento de placas de poténcia. Se esta mensagem for exibida, néo é pos-

10

6 Power config . .
sivel acionar o motor.
0020H-32 A placa de poténcia esté configurada para um drive incompativel com a placa de regulagem
0021H-33 A configuracéo da placa de poténcia ndo é compativel com o a placa de regulagem
0017H-23 A configuracdo necesséria ndo estd disponivel na placa de poténcia
Solucao: Baixe a configuragao correta na placa de poténcia
1 Save par failed Condigao: durante a transferéncia dos pardmetros do drive para a meméria da HVII
0H-0 Erro de comunicacgao
0025H-37 Os dados salvos na HMI ndo sao vélidos
0026H-38 Série de drives incompativeis
0027H-39 Versao de software incompativel
0028H-40 Tamanho de drive incompativel
0029H-41 Erro durante gravagéao de parametros no drive
Solucao:
8 Load par failed Condigao: durante a transferéncia dos pardmetros da meméria da HMI para o drive
9 Load par incomplete 0H-0 Erro de comunicacgao
0025H-37 Os dados salvos na HMI néo sao validos.
Nenhum parametro é transferido da HMI para o drive
0026H-38 Tipo de controle incompativel.
Nenhum pardmetro é transferido da HMI para o drive
0027H-39 Versao de software incompativel.
Todos os parametros presentes na memoéria da HVII foram transferidos para o drive. O conjunto
de parametros transferidos refere-se a um drive com uma versao de firmware diferente; portanto,
certos pardmetros podem ndo ser atualizados.
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0028H-40 Tipo de controle incompativel.

Todos os parametros presentes na memoéria da HMI (excluindo aqueles que dependem do
tamanho do drive), foram transferidos para o drive. Os parametros que dependem do tamanho
mantém seu valor original.

0029H-41 Erro ao salvar pardmetros no drive.

Todos os parametros presentes na memaria da HMI foram transferidos para o drive. A transfer-
éncia de um ou mais pardmetros causou um erro “fora da faixa” ou um ou mais parametros nao
existem. Ao final da transferéncia, um ou mais parametros podem nao ter sido atualizados.

002AH-42 Lancamento e verséo do aplicativo CLP ndo compativel.

Todos os pardametros na memdria da HMI foram transferidos para o drive.

0 conjunto de pardmetros transferido refere-se a um drive com um aplicativo CLP no qual a
versao e o langamento do aplicativo séo diferentes. Como resultado, alguns dos pardmetros do
aplicativo CLP podem nao ser atualizados.

002BH-43 Aplicagao CLP nao compativel.

Todos os parametros na meméria da HMI, exceto aqueles relacionados ao aplicativo CLP, foram
transferidos para o drive.

0 conjunto de pardmetros transferido refere-se a um drive com um aplicativo CLP diferente. Como
resultado, nenhum dos pardmetros do aplicativo CLP é atualizado.

Solucao: Recupere um conjunto de parametros de um drive compativel (modelo e tamanho)

10 Options config error | Condigao: pode ocorrer na inicializagao do drive, durante o reconhecimento das placas opcionais instaladas
0001H-1 Placa opcional ndo permitida no slot 1
0002H-2 Placa opcional ndo permitida no slot 2
0004H-4 Placa opcional ndo permitida no slot 3
0010H-16 Conflit de slot 1 com slot 2
0020H-32 Conflit de slot 1 com slot 3
0040H-64 Conflit de slot 2 com slot 3
Solugédo: Remova as placas opcionais dos slots incorretos e insira nos slots corretos
Condicao: pode ocorrer durante o carregamento do banco de dados de pardmetros salvo no na memoéria flash do
aplicativo Mdplc
Normalmente aparece na inicializagdo apds o download de um novo aplicativo.
1 Load def plc I L . —
Se esta mensagem for exibida quando o drive ja estiver operando, isso significa que ocorreu um problema no banco de
dados de pardmetros salvo em na memodria flash.
Se esta mensagem aparecer, o drive restaura o banco de dados padréo, ou seja, aquele que foi baixado.
0001H-1 0 banco de dados salvo ndo é vélido
Solucao: Defina os pardmetros para o valor exigido e execute Save parameter
12 Plc cfg error Cond.igétl): pode ocorrer durante 0 carr?ga,mento do aplicativo Mdplc
0 aplicativo Mdplc presente no drive ndo é executado.
0004H-4 A aplicagéo baixada tem um Crc diferente no DataBlock e na tabela de fungdes
0065H-101 A aplicagdo baixada possui um identificador invélido (Info)
0066H-102 A aplicagdo baixada tem um niimero de tarefa incorreto (Info)
0067H-103 A aplicagdo baixada tem uma configuragéo de software incorreta
0068H-104 A aplicacéo baixada tem um Crc diferente no DataBlock e na tabela de funcées
0069H-105 Ocorreu um erro Trap ou um erro de sistema.
0 drive executa automaticamente uma operagéo de energizacéo.
A aplicagéo néo é executada.
Consulte a Lista de Alarmes para obter mais informagdes sobre o erro ocorrido
006AH-106 A aplicacao baixada tem um identificador incorreto (Task)
006BH-107 A aplicacéo baixada tem um niimero de tarefa incorreto (Task)
006CH-108 A aplicagéo baixada possui um Crc incorreto (Tabelas + Cédigo)
Solugédo: Remova o aplicativo Mdplc ou baixe um aplicativo Mdplc correta.
13 Plc 1
14 Plc 2 ) . L
15 Plc 3 Mensagens reservadas e dedicadas a aplicacédo CLP. Consulte o manual de aplicagao.
16 Plc 4
17 Option bus fault Condigao: isso pode ocorrer quando o drive € ligado, durante a configuragao da placa fieldbus. Erro durante a configu-

racéo ou erro de comunicagao.

XXXO0H-X Se o primeiro digito a esquerda de “H” no subcédigo de alarme for 0, o erro diz respeito a um
problema de comunicacao.

XXXO0H-X Se o primeiro digito a esquerda de “H” no subcddigo de alarme for diferente de 0, o erro diz
respeito a um problema de configuragao.
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Solucao: Para erros de configuracéo, verifique a configuragéo da comunicacao do barramento, tipo de barramento,
taxa de transferéncia (baud rate), endereco, configuragao de pardmetros.

Para erros de comunicacéo, verifique a fiagao, resistores de terminacao, imunidade a distdrbios, configuragdes de
tempo limite (timeout).

Para mais detalhes, consulte o guia do usudrio para o barramento especifico.

Condicao: isso pode ocorrer ao alimentar o drive se a chave de habilitagao incorreta for inserida para uma determi-

18 Key failed nada fungéo do firmware.
0001H-1 Chave CLP incorreta. Aplicagao CLP nao disponivel.
Solucao: Peca a WEG para fornecer a chave correta para habilitar a fungéo de firmware desejada.
Condicao: isso pode ocorrer na inicializagao do drive se a chave de habilitagéo incorreta foi inserida para uma deter-
19 Key expiring minada fungéo de firmware. Nesta fase, a fungao de firmware ainda pode ser usada liviemente, mas este limite de
tempo esté prestes a expirar.
xxxxH-x | Nimero de horas durante as quais a fungao ainda pode ser usada liviemente.
Solucao: Peca para a WEG a chave correta para habilitar a funcéo de firmware desejada.
20 P Condigao: se ocorrer um erro durante a ativacdo do banco de dados de pardmetros salvo em memoéria flash, o alarme
aram error P . .
é inserido na lista de alarmes e no registro de alarmes.
XXXO0H-X 0 codigo XXXXH-X indica o IPA do parametro que foi configurado fora da faixa permitida quando o
banco de dados esté habilitado.
Solucao: Ajuste o pardmetro que causa o erro para um valor dentro da faixa e execute Save parameters. Desligue o
drive e, em seguida, ligue-a novamente.
Se o IPA do parametro ndo for mostrado no manual, entre em contato com a assisténcia técnica.
Condicao: esta condigdo pode ocorrer quando o drive é energizado durante a configuragéo do encoder toda vez que o
21 Encoder error parametro 552 Regulation mode est4 definido.
100H-2564 Causa: Ocorreu um erro durante a configuracéo; as informagdes recebidas do encoder néo
sao confidveis. Se o encoder for usado para feedback, o alarme Speed fbk loss [22] também é
gerado.
Solugéo: Execute a agao recomendada para o alarme Speed fbk loss [22].
200H-512 Causa: O firmware da placa opcional do encoder é incompativel com o da placa de regulagem.
As informacdes recebidas do encoder néo séo confiéveis
Solucao: Entre em contato com a WEG para atualizar o firmware na placa opcional do encoder.
22 | oot Condicao: isso pode ocorrer ao alimentar o drive se uma placa de expansao foi removida ou substituida ou a chave de
ptions cfg changed as S ; - .
habilitacdo incorreta foi inserida para uma determinada funcéo de firmware.
0064H-100 Placa removida do slot 1
0014H-20 Placa removida do slot 2
0003H-3 Placa removida do slot 3
0078H-120 Placa removida do slot 1 e do slot 2
0067H-103 Placa removida do slot 1 e do slot 3
0017H-23 Placa removida do slot 2 e do slot 3
007BH-123 Placa removida do slot 1, do slot 2 e do slot 3
Solucao: Verifique a configuracéo de hardware e pressione ESC. Salve os parémetros (Save parameters, menu 04.01
par 550) para salvar a nova configuracao de hardware.
Condicao: O drive foi reiniciado quando PAR 1010 Safe Start Command = ON e na presenca do comando Enable.
23 Safe start active | Solugéo: Pressione a tecla ESC para cancelar a mensagem

Vocé deve desabilitar o comando Enable para reiniciar o drive.

Nota

drive.

Para quaisquer mensagens exibidas, mas nao contidas nesta lista, consulte 0 manual do aplicativo MDPLc usado pelo
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Monhitor

H
1 1100%* - Digital input mon

i...... 290000

Destinations

1150% - Digital input E dest
| Not used

1152* - Digital input 1 dest
I FR forward src

1154% - Digital input 2 dest

I FR reverse src
1156% - Digital input 2 dest
| Not used

1158* - Digital input 4 dest
| Not used

1160* - Digital input 5 dest
I Fault reset src

1240 - Dig inp 1X inversion

Terminal input expansion card @

1242 - Dig inp 2X inversion
1244 - Dig inp 3X inversion

1246 - Dig inp 4X inversion

4@0_0

1248 - Dig inp 5X inversion

4@0_0

1250 - Dig inp 6X inversion
OO0

1252 - Dig inp 7X inversion
OO0

1254 - Dig inp 8X inversion
OO0

5540 - Dig inp 9X inversion
OO0

4@0_0

55432 - Dig inp10X inversion
OO0

5544 - Dig inp11X inversion
OO0

;

5546 - Dig inp12X inversion
OO0

5548 - Dig inp13X inversion
OO0

v
!

5550 - Dig inp14X inversion
OO0

v
!

5552 - Dig inp15X inversion
OO0

v
!

5554 - Dig inp16X inversion
OO0

v
!

1270* - Dig input 1X dest
Not used

1272+ - Dig input 2X dest
Net used

1274* - Dig input 3X dest
Not used

1276* - Dig input 4X dest
Not used

1278* - Dig input 5X dest
Not used

1280% - Dig input 6X dast
Not used

1282* - Dig input 7X dest
Net used

1284* - Dig input 8X dest

I Not used

5570* - Dig input 9X dest
Not used

5572* - Dig input10X dest
Net used

5574% - Dig input11X dest
Not used

5576* - Dig input12X dest
Not used

5578* - Dig input13X dest

I Not used

5530+ - Dig input14X dest
Not used

5532* - Dig input15X dest
Net used

5584* - Dig input16X dest

I Not used

ADV200 -
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Saidas digitais
DIGITAL OUTPUTS STAMNDARD DigOutStd |
DIGITAL OUTPUTS EXPANSION CARD DigOutExp |

| 13220 - Dig out 1 inversion
— o
—
e
1210 - Digital output 1 src k
| Drive OK |
-l 1232 - Dig out 2 inversion
R
. 4[>0—0 N S ¥__Terminal output standard
L] L]
igi T 1 1300* - Digital output H
1212 - Digital output 2 src E igita’ou n"'!m‘:'“ E
|Dnve ready ;I [ELLLEEENCELEEE bf Siaiaiabbibbbbly .
[ 1224 - Dig out 2 inversion
——0
SpeedRefZero I—.'—
— o _DO_‘)
1214 - Digital output = src b
|Speed iz 0 delay ;l
R 1326 - Dig out 4 inversion
SpeedRefZero II l
— = T_DU o
1316 - Digital output 4 src b
Ref is D delay =1
. 1430 - Dig out 1X inversion

—o
.
O—r—/_ﬁ_Do_"
1410 - Dig output 1X src T
INUII -

o 1432 - Dig out 2X inversion

o—o
— =
D—b—/ o0
1424 - Dig out 2X inversion

1412 - Dig output 2X src T
INuII -
J

0— T—Do—o
1414 - Dig output 2X src T
INuII -

o 1436 - Dig out 4X inversion

L a—
—ale i
/ o Terminal outputs expansion card
o—we" | T | o pesseseedecccleaacbeandllToolll H

1400+ - Digital output X mon !
1416 - Dig output 4X src
pe-on o oxee, 000066060
i
0— T_DD—D

1438 - Dig out 5X inversion T
A —
1418 - Dig output 5X src T
INuII -

P 1440 - Dig out 6X inversion
—

0— iDH

1420 - Dig output 6X src _T

INull -

o 1442 - Dig out 7X inversion

e I S
1422 - Dig output 7X src T
INuII

R 1444 - MSvaarslon
—>o

ool | iDH

1424 - Dig output 8X src J
INuII -

— o

1446 - Dig out 9X invarsion

]

ol o
1426 - Dig output 9X src T
INuII -
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Entradas analégicas

ANALOG INPUT 1 STANDARD AnInplStd

ANALOG INPUT 2 STANDARD AnInp25td

ANALOG INPUT 1 EXPANSION CARD AnInplExp

ANALOG INPUT 2 EXPANSION CARD AnInpZExp

Analog inputs

1520 - Analog inp 1 thr
H — 0 t

11512 - Analog inp 1 top en

16384 cnt

H
'
'
' '
' '
' '
H M //
11514 - Analog inp 1 bottom !
1 1
' '
a

1520* - Analog inpl<thr

-16384 cnt /

it

1502 - Analog inp 1 type

|—1(N..+1(N v 1532* - Analog input 1 dest

Ramp ref 1 src

1500* - Analog input 1 mon

H
'
i
'
o—0 | 20 cnt
i
'
'
H
i
'
'

H
'
Terminal input standard k. E
- '
- i
- 1544* - Aninp 1 temp mon !
0 °c :
-
1510 - Analog inp 1 filter deadband 1524 - Aninp 1 alt value
1522 - Aninp 1
10.0 ms ninp eachan 0 cnt
H 1 0.00 %
1 1506 - An inp 1 offset tune 1
1 1 —
H Execute H
' ' —»l o
H — Offset /‘
' ' 0—m—
1 1
H H 1526 - An inp 1 sign src T
r 1 | Gain — {Null [v]
1 1504 - Analog inp 1 scale H
' '
i 1.00 H R
' '
1 1508 - Aninp 1 gain tune H — w0 —
' [
H Execute H 0_-_/_
i i
' . . '
:1518-Ana|og inp 1 gain H 1528 - Aninp 1 alt sel src
' '
i 1.00 H [Nun V]
bmmmmmmm—e————————————— a

,-.....A.'!EI.“ﬂi'!E'.'!—:‘.“.".‘!".—"....-., 1570 - Analog inp 2 thr
— 0 t
1562 - Analog inp 2 top en

16384 cnt

L/

i

1552 - Analog inp 2 type
|-loves1ov (v | ——

RN ‘
1560 - Analog inp 2 filter

m e 1572 - Aninp 2 deadband

0.00 9%

1582* - Analog input 2 dest
—=| Not used

1550* - Analog input 2 mon

o0 .| 714 cnt

H
H
H
'
- H
H
i
H
H

Terminal input standard
—

1594*% - Aninp 2 temp mon
0 °C
1574 - Aninp 2 alt value

(1] ent

1556 - An inp 2 offset tune

H

' — o
Execute '

' J——
—|

11566 - Analag inp 2 offset i Offset o _/_

' ' -

1 0 cnt 1

H H 1576 - Aninp 2 sign src T

Gain Null W
1554 - Analog inp 2 scale

H H
H H
i i
H H
‘| 1.00 ! _ ol
H H
1 1558 - An inp 2 gain tune H PR | |
| I |
Execute i o ._/_
H
H
H
H
H

568 - Analog inp 2 gain 1578 - Aninp 2 alt sel src T
[Nl [v]
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1602 - Analog inp 1X type
|—1IZW..+1(N b 1632* - Analog input 1X dest

[ Notused

1600* - Analog input 1X mon
1] cnt

1610* - An inp 1X temp mon

0 °C

Terminal input expansion card . 1 L

1620 - Analog inp 1X filter

’Tms

1.00

FessEEEsssssssssssssssssss=—=- L]
i 1606 - An inp 1Xoffset tune i
: Execute :
1 1
= Offset
i 1616 - Analog inp 1X offset ! R -}
1 1
i. 1] ent j _:/__
0 —ml—
Pmmmmmmmmmmmmsmmmssmmssmsm—a— . Gain
1604 - Anal ) 1x I H 1626 - An inp 1X sign src
- Analog inp scale 1
; i |Null v
i
1
'

1608 - An inp 1X gain tune
— |

Execute H

i

i

i

]

a

1618 - Analog inp 1X gain

r
v
| 1662 - Analog inp 2X top H
' H
1| 16384 cnt H
1 ]

1652 - Analog inp 2X type i 1664 - Analog inp 2X bottom E_

|—1(N..+1W e | H 1682* - Analog input 2X dest
E. -16384 cnt j g inp!

! [ MNotused

S . +
Terminal input expansion card . 1 Y T b

1670 - Analog inp 2X filter

1] ms

Offset

Gain
1676 - An inp 2X sign src —T
] | Null | v]

1658 - An inp 2X gain tune

r
H

L]

1

L]

'

'

'

'

'

L]

H Execute
'

'

'

'

'

'

L]

L

1668 - Analog inp 2X gain
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ANALOG OUTPUT 1 STANDARD

ANALOG OUTPUT 2 STANDARD

ANALOG OUTPUT 1 EXPANSION CARD

ANALOG OUTPUT 2 EXPANSION CARD

Saidas analégicas

AnOutlStd

AnOut2std

AnDutlExp

AnDutZExp

1816% - Analog out 1 mon

I 0 cnt

1808 - Analog out 1 scale
1.00

1800 - Analog out 1 src

Null =

1324 - An out 1 absolute

I Disable - I —

_L)AT

o
o
¥

[ - # Terminal output standard

AN

1832 - Analog out 1 min

I -16384 cnt

1824 - Analog out 1 max

I 16384 cnt

LT
EEET Y |

1302 - Analog out 2 src

Null |

1826 - An out 2 absolute

I Dizable - I —

1818%* - Analog out 2 mon

I 0 cnt

1810 - Analog out 2 scale

1348 - Analog out 2 type

Terminal output standard

1840 - Analog out 2 min
-16384  cont

1842 - Analog out 2 max

I 16384 cnt

Null =]

1866% - Analog out 1X mon

I 0 cnt

1858 - Analog out 1X scale

——————————— O] jL ——#=Terminal cutput expansion card

1350 - Analog out 1X src !

1874 - An out 1X absolute

I Disable ~ | —

1882 - Analog out 1X min

_I -16384  ent

1834 - Analog out 1X max

I 16384 cont
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1852 - Analog out 2X src

Null =

1368* - Analog out 2X mon
0 cnt

1876 - An out 2X absolute

I Disable - I _ |

1860 - Analog out 2X scale

1898 - Analog out 2X type

1890 - Analog out 2X min

_I -16384  cnt

1892 - Analog out 2X max

I 16384 cnt

Terminal output expansion card
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Configuragcao do encoder

ENCODER 1 CONFIGURATION Encoderl |
ENCODER 2 CONFIGURATION Encoder2 |
ENCODER 3 CONFIGURATION Encoder3 |

2100 - Encoder 1 pulses
1024  ppr - _EU:LII- 2104 - Encoder 1 input cfg
lgital  [FrTe
= JTLIUL
2110 - Encoderlsignal check = U 2102 - Encoder 1 supply
b - i
Check A-B T Sinus ,? v Supply
2106 - Encoder 1 repetition A
P ——
2108 - Encoder 1 signal Vpp % INO dmslun:IV ———o A R titi
Ll epetition
100 v - o B
———o0 B
..... Encoder 1 configuration____ 2112 - Enceder 1 S5I clacks p-----Encoder imonitor |
H H v H
! 2130 - Encoder 1 direction ! m 13 1 2150* - Encoder 1 speed :
EINDt inverted| v E 2114 - EncoderlSSI pos bits i ] rpm i
H H 1 1
1 2132 - Encoder 1 mode H 13 | 2162* - Encoder 1 position H
L] L = 1 1
i|None ~ ! 1 H
i i — = | 2182 - Encoder1 ENDAT clock ' 0 | oot :
E 2134 - Encoderlspeed filter i EnDat |-| MHz | w ! 5350* - Encoder 1 stata H
_— ' '
E. 2000 ms .: i 1 E
' '
1 5352% - Encoder 1 err code [
= : :
HIPERFACE 100000000h :
by SICH|STEGMANN H :
: 2172* - SpdFbkLoss code '
1/ 00000000h SpdFbkLossCodeli
e
5100 - Encoder 2 pulses
1024  ppr - _EU:LII- 5104 - Encoder 2 input cfg
igtal e
5110 - Encoder2signal check > AU 5102 - Encoder 2 supply
w - i
Check A-B e Sinus I? v Supply
5106 - Encoder 2 repetition A
e —
5108 - Encoder 2 signal Vpp m IND dmsmn:IV —o A L
,W v Ll SinCos B Repetition
- > NIV — =
. 5112 - Encoder 2 S5I clocks [ Encoder 2 monitor | _____ .
! 5130 - Encoder 2 direction i m 13 i 5150* - Encoder 2 speed i
1 L]
EINO[ inverted | v E 5114 - Encoder2SSI pos bits i 0 rpm E
' ' 1 1]
i 5132 - Encoder 2 mode H 13 1 5162* - Encoder 2 position H
L] L = 1 L]
i|Mone W H 1 H
: : — = | 5182 - Encoder? ENDAT clock ' 0 |ent :
i 5134 - Encoder2speed filter i EnDat I 1 MHz |+ [—! 5360* - Encoder 2 state H
! 2000 ms ! E 1] E
Mmmmmmssssssss————— - H 1 '
1 '
1 5362% - Encoder 2 err code [
= : :
HIPERFACE 00000000h :
By SICH|STEGMANN i i
i 2172* - SpdFbkLoss code i
1/ 00000000k SpdFbkLossCodeli
H H
5200 - Encoder 3 pulses
1094 r _Igu—t‘l-ll— 5204 - Encoder 2 input cfg
ppr Igita I-I—I—L =
5210 - Encoder3signal check
Check A-B bt Em— o
Encoder 3 configuration Supply
P LT L E I ST "
H '
1 5220 - Encoder 2 direction H
i[Not inverted[ v ; R Encoder 3 monitor | ____ .
L] L]
bommmmmmmmmmmmmmmmmmsosssneees * | 5262* - Encoder 2 position H
' '
H 0 cnt H
' '
E 5270* - Encoder 3 state E
] '
i o :
E 5372* - Encoder 2 err code E
1| 00000000K :
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Ganhos reg de velocidade

SpeedRef —o

2216 - Gain adapt src j
|Speed setpoint [v]

2200 - Speed reg P1 gain

100 9%

2204 - Speed reg P2 gain

2226 - Gain 0 enable
Disable | v

2223 - Speed reg PO gain
100 o4

2230 - Speed reg 10 gain
100 o4

2220 - Gain adp spd band1_2

=y
1]

100 9%

2206 - Speed reg I2 gain

00 94

100 9%

2202 - Speed reg I1 gain

100 o0

g

Ref

2218 - Gain adp spd thri_2

0.0 %

Ref

—

Speed reg parameters monitor

2222% - Spd reg P gain Inuse

100 %4

2224% - Spd reg I gain Inuse

100 %4
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Configuragao de torque

6208* - Ctrl mode mon
Ramp
ControlMode
Speed PI requlator

2386* - Torgue ref %o
0.0 %

664* - Speed setpoint
+

0 rpm D ——

I T
PR ———
A & 1 2204% - Torgque 00
260" - Motor speed r-e-Sp2ed Rlregm T o0 %
i .
i} rpm 1 2246* - Speead reg P factor _TD_quIE Curre_nt H "
! Limits Calculation 12398 - Torque
) 0.0 oh - i
H TorqueLlims ! 0.0 HNm
12248% - Speed reg I factor = e -_—
SpeedRegGains i 0.0 TD“I“Eh“‘MaPt|
:. - %o .' ------------------------------
r--Speed PI req parameters 4+ »!2302* - Torque ref 1 mon ¥
i 1
! 2236 - Speed reg P gain ! | oo oo I Working load monitor | ___ .
' ' ' r 1
i 0.0926 N/rpm i 2278 - Torque ref 1 filter i 2248* - Torque ref 1 mon 1 2340 - Torgue scale factor H
H ' '
E 2223 - Speed reg I time E 0.000 ms — E 0.0 HNm 1| 100.00 9% H
L) 1 1 L} L]
H 42 ms H m i 2346% - Torgue current ref 1 E 2342* - Working load E
b i < 1 ] ]
00 A ' 0.0 O [
2380 - Dig torque ref 1 E.______________________________. e ccmcccmecemmmmmecmmmm————— H
—= 0 0.0 O —=—0
—-r—:/a—— InertiaComp |
0D —=— —

2244 - Speed reqg I dis src 2282 - Torque ref 1 src
| Null = ¥

I Inertia comp mon

— Lt Off
Drive limits—| ’—| ?
= MIN
MotOwld |—b I—lJ J—— T QEQHE.EE!EE.'JEli.rEi.t.S.--....
n — |
2266 - Torque curr lim Red quue curr lim Pos - 2354 - Torgue curr lim sel
I 10.5 A 10.5 A N

2352 - Torque curr lim Neg

[105 A :

B
— o
/_ =
0—m
DrvOverview | — Mot/iGen
2268 - Torque clim Red src
Motor spead -
INull 'l

2358 - Torque lim pos src

| Nun =]
2372 - Torgue limit pos 1 - —=

2260%* - Torque lim Pos Inuse

I 195 A

2262*% - Torgue lim Neg Inuse

I -195 A

I 100.00 on —»o Sym
276 - Torque lim unit sl o |
2374 - Torque limit neg —- —
I 100.00 9w — Asym
]
0——

2370 - Torque lim neg src

| Nult =
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Parametros VF

664 - Speed setpoint
0 rpm
260+ - Motor speed

0 rpm

2414 - Vf voltage 0

— 0.0 W

2410 - Vf voltage 1

— 2000 v

2406 - Vf voltage

— 4000 v

V/f lim reg_parameters

2460 - Vfcurrent lim P gain

1.97% Hz/A

2462 - Vfcurrent lim I time

2440 - Slip comp
i3 Hz
24432 - Slip comp filter

200 ms

2444 - 5lip comp mode

[Open loop [v]

2446 - Slip P gain
1.0 oh

2448 - Slip I gain
1.5 oa

TorgueLlimsWVF

2400 - Voltage flux boost

0.0 9%

PR Instability ...

1 2466 - Instability comp en
'

:IDisable v

1

1 2463 - Instability comp K

H
i| 78954 ohm

10,0 ms V/f curve
W/ F limits 2420 - Vf shape

- Linear hd

- ! [
. <

T 4 A
Torque Current L I 2408 - Vf frequency
Limits Calculation

—| 50.0 H=z

2412 - Vf frequency 1

— | 25.0 H=z

2490 - Dig Vf scale

[ 100

PR 1

2492 - Vf scale src
I\ﬁ catch out

23254 - Torque curr lim sal

H
| 2260% - Torgue lim Pos Inuse
'

—--EI 195 A
1 2362% - Torque lim Neg Inuse
I -185 A

Drive limits —as| ,—| ?
= MIN
MotOvld |—b l—J J— Torgue current limits_ .
I : P
2366 - Torque curr lim Red Elwque curr lim Pos E +/-
| 105 A i 105 A : _
N i 2352 - Torque curr lim Neg E
- 1 [l
E.I 10.5 A ‘:
""""""""""""""" L
0—w
Mot/Gen
2268 - Torque clim Red src T Motor spead
INu“ I

DrvOverview
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DROOP Droop
INERTIA COMP  InertiaComp
DC BRAKING DCBraking
MOTOR OVERLOAD MotOvld
BRES OVERLOAD BresOvld
DOUBLE PAR SET DoubleParSet
POWER LOSS Powerloss
UV RIDE THROUGH UVRT
COMPARE Compare
BRAKE CONTROL BrakaCtrl
DIMENSION FACT DimFactor
CONTROL MODE  ControlMode

TEMP CONTROL

LC CONTROL

TempControl

LCControl

LC CONTROL PI  LCControlPI
TIMERS Timers
TORQUE LIMADAPT TorquelLimAdapt

Fungoes

3052 - Droop ref src

| Nl

2386% -

| 0.0 Wi

=

Torgque ref @4

TorqueConf I

2060 - Droop gain

| 0.0 o

3062 - Droop filter

I 1 ms —

Droop limits

.

3070% - Droop out mon

—."I 0 rpm

2064 - Droop limit
I 30 rpm

664% - Speed setpoint

I 0 Fpm

SpeedRef

3100 - Inertia comp

I 0.000 kogmz2

—_———— =]

s

1+sF

T

3104% - Inertia comp mon

—I'I 0.0 B

3102 - Inertia comp filter
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

=

Speed ref

-4+———Reference 0 thr

Output current

.

2154 - DC brake delay

[Tos0 s

2156 - DC brake duration

[100 s

rd

3158 - DC brake current

e« | 500 o

DC brake state

2160% - DC brake state
Mot active

3152 - DC brake mode

IOnCmd & At Stop 'I

DC braking emd src

3150 - DC braking cmd src
Null b

— =
O—b—w/_

Speed ref

q:_i— Reference 0 thr

Dutput current

3154 - DC brake delay
|| 0.50 s

Dutput current

3156 - DC brake duration
1.00 s
3158 - DC brake current

DC brake state

-

._rm%

DC brake state

3160% - DC brake state

I I Not active
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod

2150 - DC braking cmd src

+—| Null =l
—0
—lc
DC braking cmd src U—l-—u/l_

' I On Command ;I

2154 - DC brake delay
II 0.50 s

Output current

3158 - DC brake current

! | 500 o

DC brake state T
2160% - DC brake state

-I Mot active

2200 - Motor ovld enable Motor speed = 0

Iﬂﬁ vI
3216 - Motor fan type

Iﬁutnfan vI

Motor speed = Motor rated speed/2

— Torguelims I

3204 - Motor ovld time

I 300 s S S——

B T + Th

O

: ‘A
T T T 2002 - Rated current
p e x | 92 A
| | 3206 - Motor service factor
o ){—' 100.0 o4

3202 - Motor ovld factor
150.0 94

3218 - Motor derat factor
II 50.0 Ui
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
E 2200 - Motor ovld enable i t
:Iﬂﬁ 'l i
E 3216 - Motor fan type E i
EISenro fan 'I E :
i E 3212% - Motor overload accum E
: [0 o E
i — TorguelLims I
3204 - Motor ovld time i
I 30.0 s —l-----n---u---u---u---u-i--n---------I
i X
X A

-

—>T<—| 9.2 A
—x—| 100.0 o4

2002 - Rated current

‘ 2206 - Motor service factor

3202 - Motor ovld factor
1500 oa

2400 - Powerloss function

Disable -

——

—I'-—:/‘——-
O—-

I 10,00 s

2440 - Powerloss mains src b

| Null =

664% - Speed setpoint
0 rpm

Voltage detect —»|

I 200 s

2410 - Powerloss Vdcref

|?38_I] v

3420 - Powerloss P gain

| 0.242  Ajv

3422 - Powerloss I time
104.0

ms

3438 - Powerloss mode

Iﬁamp down vI

3402 - Powerloss accel time

2404 - Powerloss decel time

—
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod

1 2280 - UV RT enable

i [ Disable[v

270% - DC link voltage
565

Slip compensation

v
3312* - UV RT state

| Not active
UVRT activation

Y

DC link PI regulator

average

N

3286 - UV RT restore

DC link T
2282 - UV RT on
470 v -
3284 - UV RT off
220 v
OO
———

Auto

il r

'VRT deactivation

Undervoltage

R

[:»—-—/
2376 - UV RT ext restor src

Null [wv]

3292 - UV RT timeout

——| 0.000 s

Output frequency
DrvDverview

3288 - UV RT ext restor dly

80 ms

DC link PI reg parameters

3204 - UV RT Kp

0.058 Hz/V

3206-UVRTTI

26.526 ms

3290 - UV RT feed fwd

1.04

Freq reference UVRT
VFParameters

2650 - Dig compare input 1

I 0.00 o8 —a=
RN

3670 - Compare function

P ]

32652 - Dig compare input 2

I 0.00 on

EMIRN

2676% - Compare output

BN

MNone -
> Inp1 < Inp2
Inp1 > Inp2
t3ﬁﬁG-Cnmpare input 1 src ||np1|< ||n[l2|
IDig compare input 1 ;I [Inp1]| = [Inp2| N
Inp1 = Inp2
Inp1 = Inp2 —
[Inp1]| = [Inp2|
_ [Inp1] = [Inp2|
1 0.00

— =0

13662 - Compare input 2 src
|Dig compare input 2 ;l

3672 - Compare window

—| 0.00  on

2674 - Compare delay

5
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MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

Drive ready 4

1064* - Drive ready

[0

Start 4

1

1068* - Start state mon

[0

Speed ref

664% - Speed setpoint

0 Fpm
9320 - Reference O thr
30 Fpm
LY

Reference is 0

934% - Refis 0

1

"
s LT SR EEE

Brake

B s L E T B

3180* - Brake control mon

| o0

174 - Brake close delay

ot e

0.20 s

3172 - Brake open delay
0.20 =

1
1 2170 - Brake control funct

EIHoisl mode 1 'l

13194 - Brake ramp freeze

EI Enable 'l

3184 - Brake open thr

Drive ready

1064% - Drive ready

[0

Start

1068%* - Start state mon

[0

W

N

Speed ref

3176 - Brake open spd thr
,I 0

rpm

3178 - Brake close spd thr

-
4

0 Fpm

Output current

I 10,0 9

N

—l—

664% - Speed setpoint

.

rpm
250% - Qutput current

| 0.0 A

3186 - Brake open thr src
|Biah& open thr =]

Brake

3180%* - Brake control mon

o

—
T 3174 - Brake close delay

0.20 s

3172 - Brake open delay
0.20 s
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Dri d
1 3170 - Brake control funct rive ready

EIHnislmndEZ vI E

1064* - Drive ready

[0

'y |

Positioner/ELS start cmd

N

Speed ref

3176 - Brake open spd thr

[ 0 rpm

2173 - Brake close spd thr

N < 0 om

PN FEyii [ —

3184 - Brake open thr Brake open thr

I 10.0 — =
L _’_:\"

2190 - Brake close wait

[200 -

3192* - Brake open thr mon

[ 00 o _ TorqueConf |

EI
— =0 ! » E' L 2183 - Brake torgue time

L] ] I
3186 - Brake open thr src . Brake i__i 1 0.10 s
I&akg open thr ;I H i 3180* - Brake control mon

| I 0

3174 - Brake close delay
0.20 s
3172 - Brake open delay
L rom -
DC link

Lo Xthr

t Owverload logic

3258 - Bres overload time

100 s —

3252 - Bres value

-+—| 10.0 ohm

4 C
i
3272 - Bres enable src

E L‘Dne ||
.
H H
' H

-

kw
3254 - Bres cont power 3256 - Bres overload factor
1.0 kw » 5.0

User defined variable - [rpm] —{

3900 - Dim factor num

1

—m Control variable - [rpm]

3902 - Dim factor den RampRef
1 Ramps
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6202 - Ctrl mode sel 0 src

— gl

_..,_:/,
0——

| Null

[

—-—o

Y

— =

—

6206% - Ctrl mode sel mon

— 0

O—

6204 - Ctrl mode sel 1 src T
Null =]

\—Holdoff

556 - Control mode select

Ramp |- |—»
(N

—

6200 - Ctrl mode src
Contrel mode select ;I

6208% - Ctrl mode mon
Ramp
RampRef I
SpeedRef
TorgueConf

2500

Drive Temp control

| Null

- Drv temp src T

0

3504 - Drv temp thr

3508 - Drv temp hys
2 °C

Motor Temp control

| Null

2502 - Mot temp src T

A 2

h 2 l]

3506 - Mot temp thr
—| 45 °C
2510 - Mot temp hys

i Bl 3512% - Drv thr overtemp mon

2514* - Mot thr overtemp mon
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6028* - Intake liquid temp

6042* - Liquid temp mon
24 °C

Liguid temp control

*7—’T s

4576 - Condensation delay

6040 - Liquid temp src
| Intake liquid temp

[v]

Power board sensor

850 9%

Dew point
calculation

24 oC — e Fmmemmmmmmmmmmemm—————————
'
- - | 6044* - Condensa
F U L -
g igOutStd
= temp|

6026% - Liquid temp setpoint
> 13 aC

6024 - Dew temp offset off

+ 6048 - Dew temp offset on

Z — 3 oC

H
6020* - Air humidity !

54 ! 6032% - Dew temperature

- O —
H i | 10 °C

6022% - Air temperature !
265 °cC :
................................ a

— Condensation alarm

L4592 - Condensat holdoff

30 s

6064* - PI state mon

Setpoint |

6032* - Dew temperature

6074% - PI Setpoint

0 °oC

imitator

LC Control PI

'
| 6078* - Valve opening ctrl

0 wm

AnalQuts

— 25 °C

6042% - Liquid temp mon
21 °C

6070 - PI Setpoint min

PI enable/disable

— 2 oC

6058 - PI enable src

6072 - PI Setpoint offset

Pump control

6060 - PI reg P gain
3.0
6062 - PI reg I time
10,00 s

934* - Refis 0

1 SpeedRefZero

Null
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Timer 1

3550 - Timerl src T
| Null v

2556% - Timerl mon

— [ 0

f 3554 - Timerl neg delay
0.100 s

2552 - Timerl pos delay

0100 s

Timer 2

3560 - Timer2 src
| Null v _1

3566%* - Timer2 mon

— e[

T 3564 - Timer2 neg delay
0.100 s

3562 - Timer2 pos delay

0,100 s

—
5 IThe3 | - Monitor

—0

22326 - Torque limit sel src T —
|Speed thr 3 mon ﬂ | l

Torgue limit

—_———

a

2332 - Torgue limit low
y—| 70.00 o0
2330 - Torgue limit high
| 100.00 o4

- H
2334 - Torgue limit ramp
1000 ms

100.00%0

F - Lista de Parametros (Expert)

MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

1 - MONITOR

1.1 250 Qutput current A FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 RFVS
1.2 252 Qutput voltage V FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 RFVS

1.3 254 Qutput frequency Hz FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 RFVS
1.4 256 Qutput power kW FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 RFVS
1.5 288 Qutput cosphi FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS

1.6 3394 Qutput active curr A FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS

1.7 628 Ramp setpoint FF INT16 16/32 0 0 0 RFVS

1.8 664 Speed setpoint FF INT16 16/32 0 0 0 RFVS

1.9 260 Motor speed FF INT16 16/32 0 0 0 RFVS

1.10 270 DC link voltage V FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERFVS
1.11 272 Heatsink temperature degC INT16 16 0 0 0 ERFVS
1.12 290 Motor temperature degC FLOAT 16 0.0 0.0 0.0 ERFVS
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1.13 292 Sensor inp X mon degC FLOAT 16 0.0 0.0 0.0 ERFVS

1.14 1544 An inp 1 temp mon degC FLOAT 16 0.0 0.0 0.0 ERFVS

1.15 1594 An inp 2 temp mon degC FLOAT 16 0.0 0.0 0.0 ERFVS

1.16 1610 An inp 1X temp mon degC FLOAT 16 0.0 0.0 0.0 ERFVS

1.17 1660 An inp 2X temp mon degC FLOAT 16 0.0 0.0 0.0 ERFVS

1.182342Working loadpercFLOATO0.00.00.0ERF S

1.19 280 Torque current ref A FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERFVS

1.20 282 Magnet current ref A FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERF_S

1.21 284 Torque current A FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERF S

1.22 286 Magnet current A FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERFVS

1.23 3212 Motor overload accum perc UINT16 16/32 0 0 100 ERFVS

1.24 368 Drive overload accum perc UINT16 16/32 0 0 100 ERFVS

1.25 3260 Bres overload accum perc UINT16 16/32 0 0 100 ERFVS

1.26 1066 Enable state mon BIT 16 0 0 1 RFVS

1.27 1068 Start state mon BIT 16 0 0 1 RFVS

1.28 1070 FastStop state mon BIT 16 0 0 1 RFVS

1.29 1100 Digital input mon UINT16 16 0 0 0 RFVS

1.30 1300 Digital output mon UINT16 0 0 0 RFVS

1.31 1200 Digital input X mon UINT16 16 0 0 0 RFVS

1.32 1400 Digital output X mon UINT16 0 0 0 RFVS

1.33 5400 Dig inp OExt mon UINT32 32 0 0 4294967295 ERFVS

1.34 5402 Dig inp 1Ext mon UINT32 32 0 0 4294967295 ERFVS

1.35 5450 Digital out 0Ext mon UINT32 32 0 0 0 ERFVS

1.36 5452 Digital out 1Ext mon UINT32 32 0 0 0 ERFVS

2 - INFORMACOES DO DRIVE
2.1 480 Control type ENUM Asy 0 0 RFVS
2 Sincrono
1 Assincrono

2.2 482 Drive size UINT16 0 0 0 RSFVS

2.3 484 Drive family ENUM No power 0 0 RSFVS
0 Sem energia
1 380V..480V
2 500V..575V
3690V
4 230V
5 380V..480V LC

2.4 486 Drive region ENUM EU 0 1 RFVS
0 UE

1 USA

2.5 488 Drive cont current A FLOAT CALCF 0.0 0.0 RZSFVS

2.6 490 Firmware ver.rel UINT16 0 0 0 RFVS

2.7 496 Firmware type UINT16 0 0 0 RFVS

2.8 504 Application ver.rel UINT16 0 0 0 ERFVS

2.9 506 Application type UINT16 0 0 0 ERFVS

2.10 508 Application subver UINT16 0 0 0 ERFVS

2.11 510 Time drive power on h.min UINT32 0 0 0 ERFVS

2.12 512 Time drive enable h.min UINT32 0 0 0 ERFVS

2.13 514 Number power up UINT16 0 0 0 ERFVS

2.14 516 Time fan on h.min UINT32 0 0 0 ERFVS

2.15 526 Power file ver.rel UINT16 0 0 0 ERFVS

2.16 530 Slot1 card type ENUM None 0 0 RFVS
2.17 532 Slot2 card type ENUM None 0 0 RFVS
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2.18 534 Slot3 card type ENUM None 0 0 RFVS

0 Nenhum
7691/0 1
17931/0 2
23051/03
33291/0 4
1544 Enc 1
1800 Enc 2
520 Enc 3
776 Enc 4
1032 Enc b
2056 Enc 7
4 Can/Dnet
260 Profibus
516 RTE
576 FastLink
320 1/0 Ext
832 1/0 FastLink
255 Desconhecido
2312 Enc 8
1288 Enc 6
56331/0 6
64011/07
76811/0 8

2.19 546 Fw enc sl2 ver.rel UINT16 0 0 0 RFVS
2.20 548 Fw enc sl2 type UINT16 0 0 0 RFVS

2.21 5300 Fw enc sl1-3 ver.rel UINT16 0 0 0 RFVS
2.22 5302 Fw enc sl1-3 type UINT16 0 0 0 RFVS
2.23 5724 Fw FastLink ver.rel UINT16 0 0 0 ERFVS
2.24 5726 Fw FastLink type UINT16 0 0 0 ERFVS

3 - ASSISTENTE DE INICIALIZAGAO
4 - CONFIGURAGAO DO DRIVE

4.1 550 Save parameters BIT 0 0 1 RWFVS
4.2 552 Regulation mode ENUM V/f control 0 3 RWZFVS

0 Controle V/f

1 Vetorial de Fluxo OL
2 Vetorial de Fluxo CL
3 Autoajuste

4.3 554 Access mode ENUM Expert 0 1 RWFVS
OEasy
1Expert

4.4 558 Application select ENUM None 0 2 ERWZFVS
0 Nenhum
1 Aplicacéo 1
2 Aplicagao 2

4.5 560 Mains voltage ENUM 400 V SIZE SIZE ERWZSFVS
0 Nenhum
1230V
2380V
3400V
4415V
5440V
6460V
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7480V
8500V
9575V
10690V

4.6 586 DC supply ENUM None 0 7 ERWZSFVS
0 Nenhum
1 540V(380-480V)
2 650V(380-480V)
3 750V(380-480V)
10 675V(690V)
11 810V(690V)
12 935V(690V)
13 1120V(690V)
4.7 450 Undervoltage V FLOAT CALCF CALCF CALCF ERWZSFVS
4.8 562 Switching frequency ENUM SIZE SIZE SIZE ERWSFVS

01 kHz
12 kHz

2 4 kHz
36 kHz
4 8 kHz
5 10 kHz
6 12 kHz
716 kHz

4.9 564 Ambient temperature ENUM 40 degC 0 1 ERWZFVS
040 degC
150 degC
4.10 566 Drive overload mode ENUM Heavy duty 1 2 ERWZFVS
1 Heavy duty
2 Light duty

4.11 568 Switching freq mode ENUM Constant 0 1 ERWZSFVS
0 Constante
1 Varidvel

4.12 454 Chopper ON V FLOAT CALCF CALCF CALCF ERWZSFVS

4.13 570 Password UINT32 0 0 99999 ERWFVS

4.14 572 Application key UINT32 0 0 4294967295 ERWFVS

4.15 574 Startup display INT16 -1 -1 20000 ERWFVS

4.16 576 Display backlight BIT 0 0 1 ERWFVS

4.17 578 Language select ENUM 1 0 9 RWZFVS

0 Inglés

1 Italiano

2 Francés

3 Alemao

4 Espanhol
5 Polonés

6 Romeno
7 Russo

8 Turco

9 Portugués

4.18 580 Load default BIT 0 0 1 RWZFVS

4.19 590 Save par to keypad BIT 0 0 1 RWFVS

4.20 592 Load par from keypad BIT 0 0 1 RWZFVS

4.21 594 Keypad memory select UINT16 1 1 5 ERWFVS
4.22 6100 Load synch control BIT 0 0 1 ERWFVS

5 - REFERENCIAS
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5.1600Dig ramp ref TFFINT1616/320CALCICALCIRWFVS
5.2602Dig ramp ref 2FFINT1616/320CALCICALCIERWFVS
5.2602Dig ramp ref 2FFINT1616/320CALCICALCIERWFVS
5.4610Ramp ref 1 srcLINK16/321500016384RWFVS

L_MLTREF

5.5612Ramp ref 2 srcLINK16/32602016384ERWFVS

L MLTREF

5.6614Ramp ref 3 srcLINK16/32894016384ERWFVS

L MLTREF

5.7616Ramp ref invert srcLINK161050016384ERWFVS

L DIGSEL2

5.8620Ramp ref 1 monFFINT16000RFVS

5.9622Ramp ref 2 monFFINT16000ERFVS

5.10624Ramp ref 3 monFFINT16000ERFVS

5.11634Ramp ref top limFFINT3200CALCIERWZFVS
5.12636Ramp ref bottom limFFINT3200CALCIERWZFVS
5.13630Reference skip setrpmINT1600CALCIERWFVS
5.14632Reference skip bandrpmINT1600CALCIERWFVS
5.15640Dig speed ref 1FFINT1616/320CALCICALCIERWFVS
5.16642Dig speed ref 2FFINT1616/320CALCICALCIERWFVS
5.17650Speed ref 1 srcLINK16/32640016384ERWFVS

L MLTREF

5.18652Speed ref 2 srcLINK16/32642016384ERWFVS
L_MLTREF

5.19654Speed ref invert srcLINK166000016384ERWZFVS
L DIGSEL2

5.20660Speed ref 1 monFFINT16000ERFVS

5.21662Speed ref 2 monFFINT16000ERFVS

5.22670Speed ref top limFFINT32CALCIOCALCIERWZFVS
5.23672Speed ref bottom limFFINT32CALCICALCIOERWZFVS
5.24666Speed ref filtermsUINT16 001000ERWFVS
5.25680Full scale speedrpmINT16CALCI5032000RWZFVS
5.26222Theta ref srcLINK16/32220016384ERWF _S

L_MLTREF

5.27226Flux ref src LINK16/32224016384ERWF_S
L MLTREF

6 - RAMPAS

6.1 700 Tempo de aceleracdo 0 s FLOAT 10.0 0.01 1000.0 RWFVS
6.2 702 Tempo desaceleragao 0 s FLOAT 10.0 0.01 1000.0 RWFVS
6.3 704 Tempo aceleragéo 1 s FLOAT 10.0 0.01 1000.0 ERWFVS
6.4 706 Tempo desaceleragédo 1 s FLOAT 10.0 0.01 1000.0 ERWFVS
6.5 708 Tempo aceleracéo 2 s FLOAT 10.0 0.01 1000.0 ERWFVS
6.6 710 Tempo desaceleragéo 2 s FLOAT 10.0 0.01 1000.0 ERWFVS
6.7 712 Tempo desaceleragédo 3 s FLOAT 10.0 0.01 1000.0 ERWFVS
6.8 714 Tempo desaceleragao 3 s FLOAT 10.0 0.01 1000.0 ERWFVS
6.9720Ramp typeENUMLinear03ERWZFVS

0 Linear
1 Forma de S
2Bypass
3 Off
6.10 722 Multi ramp sel 0 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2
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6.11 724 Multi ramp sel 1 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL2

6.12726Multi ramp sel monUINT16003ERFVS

6.13730Accel jerk time 0sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS

6.14732Decel jerk time 0sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS

6.15734Accel jerk time 1sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS

6.16736Decel jerk time 1sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS

6.17738Accel jerk time 2sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS

6.18740Decel jerk time 2sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS

6.19742Accel jerk time 3sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS

6.20744Decel jerk time 3sFLOAT1.00.0210.0ERWFVS

6.21750Ramp in zero srcLINK166000016384ERWFVS

L DIGSEL2

6.22752Ramp out zero srcLINK166000016384ERWFVS

L DIGSEL2

6.23754Ramp freeze srcLINK163480016384ERWFVS

L DIGSEL2

7 - MULTI REFERENCIA
7.1800Multi reference OFFINT1616/320CALCICALCIRWFVS

7.2802Multi reference 1FFINT1616/320CALCICALCIRWFVS

7.3804Multi reference 2FFINT160CALCICALCIRWFVS

7.4806Multi reference 3FFINT160CALCICALCIRWFVS

7.5808Multi reference 4FFINT160CALCICALCIRWFVS

7.6810Multi reference 5FFINT160CALCICALCIRWFVS

7.7812Multi reference 6FFINT160CALCICALCIRWFVS

7.8814Multi reference 7FFINT160CALCICALCIRWFVS

7.9816Multi reference 8FFINT160CALCICALCIERWFVS

7.10818Multi reference 9FFINT160CALCICALCIERWFVS

7.11820Multi reference 10FFINT160CALCICALCIERWFVS

7.12822Multi reference 11FFINT160CALCICALCIERWFVS

7.13824Multi reference 12FFINT160CALCICALCIERWFVS

7.14826Multi reference 13FFINT160CALCICALCIERWFVS

7.15828Multi reference 14FFINT160CALCICALCIERWFVS

7.16830Multi reference 15FFINT160CALCICALCIERWFVS

7.17832Multi ref 0 srcLINK16/32800016384RWFVS

L MLTREF

7.18834Multi ref 1 srcLINK16/32802016384RWFVS

L_MLTREF

7.19840Multi ref sel 0 srcLINK166000016384RWFVS

L DIGSEL2

7.20842Multi ref sel 1 srcLINK166000016384RWFVS

L DIGSEL2

7.21844Multi ref sel 2 srcLINK166000016384RWFVS

L DIGSEL2

7.22846Multi ref sel 3 srcLINK166000016384ERWFVS

L DIGSEL2

7.23850Multi ref sel monUINT160015RFVS

7.24852Multi ref out monFFINT1616/32000RFVS

8 — POTENCIOMETRO DO MOTOR
8.1 870 Mpot setpoint FF INT16 16/32 0 CALCI CALCI RFVS

8.2 872 Mpot acceleration s FLOAT 5.0 0.01 1000.0 RWFVS
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8.3 874 Mpot deceleration s FLOAT 5.0 0.01 1000.0 RWFVS
8.4 876 Mpot top lim FF INT16 CALCI CALCI CALCI ERWFVS
8.5 878 Mpot bottom lim FF INT16 0 CALCI CALCI ERWFVS
8.6 880 Mpot init cfg ENUM Zero 0 3 ERWFVS

0 Ultima desenergizagao
1 Zero

2 Limite Inferior

3 Limite Superior

8.7882Mpot preset cfgENUMNone011ERWFVS
0 Nenhum
1 Entrada=0
2 Entrada=lim inf
3 Entrada&ref=0
4 Entrada&ref=baixo
5 Saida=0
6 Saida=Iim inf
7 Saida&ref=0
8 Saida&ref=inf
9 Entrada=Iim sup
10 Entrada&ref=sup
11 Entrada congelamento

8.8 884 Mpot up src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS

L DIGSEL2
8.9 886 Mpot down src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL2
8.10 888 Mpot invert src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2
8.11 890 Mpot preset src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2

8.12 892 Mpot mode ENUM Fine&Last val 0 3 ERWFVS
0 Rampé&Last val
1 Ramp&Follow
2 Fine&Last val
3 Fine&Follow

8.13 894 Mpot output mon rpm INT16 16/32 0 0 0 ERFVS

9 - JOG FUNCTION

9.1 910 Jog setpoint rpm INT16 0 CALCI CALCI RWFVS

9.2 912 Aceleragéo Jog s FLOAT 5.0 0.01 1000.0 RWFVS
9.3 914 Desaceleracao Jog s FLOAT 5.0 0.01 1000.0 RWFVS
9.4 916 Jog cmd + src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS

L DIGSEL2

9.5 918 Jog cmd - src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL2

9.6 920 Jog output mon rpm INT16 16/32 0 0 0 ERFVS

10 - FUNGAO MONITOR

10.1 930 Reference 0 thr rpm INT16 30 0 CALCI RWFVS

10.2 932 Reference 0 delay ms UINT16 400 0 10000 RWFVS
10.3 940 Speed 0 thr rpm INT16 30 0 CALCI RWFVS

10.4 942 Speed 0 delay ms UINT16 400 0 10000 RWFVS

10.5 950 Speed threshold 1 rpm INT32 0 CALCI CALCI RWFVS
10.6 952 Speed threshold 2 rpm INT32 0 CALCI CALCI RWFVS
10.7 954 Speed threshold dly ms UINT16 0 0 50000 RWFVS
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10.8 960 Set speed ref src LINK 16/32 628 0 16384 ERWFVS

L CMP

10.9 962 Set speed error rpm INT16 100 0 CALCI RWFVS

10.10 964 Set speed delay ms UINT16 0 0 50000 RWFVS

10.11 968 Dig set speed ref rpm INT16 16/32 0 CALCI CALCI ERWFVS

10.12 970 Speed threshold 3 rpm INT32 0 0 CALCI RWFVS

10.13 972 Speed thr hysteresis rpm INT16 0 0 CALCI RWFVS

10.14974Speed thr 3 srcLINK16/32262016384ERWFVS

L REF
10.15 980 Current threshold perc INT16 100 0 200 RWFVS
10.16 982 Current thr hyster perc INT16 0 0 100 RWFVS
11 - COMANDOS
11.1 1000 Commands remote sel ENUM Terminal 0 1 RWZFVS
0 Terminal
1 Digital
11.2 1002 Commands local sel ENUM Keypad 0 1 ERWZFVS
0 Terminal
2 HMII
11.3 1004 Enable/disable mode ENUM stop/Fs&spd=00 3 ERWZFVS
0 Off

1 Stop/FS&Spd=0
2 Stop&Spd=0
3 FS&Spd=0

11.4 1006 Speed 0 disable dly ms UINT16 1000 0 10000 ERWFVS

11.5 1008 Stop key mode ENUM Inactive 0 1 ERWFVS
0 Inativo
1 EmgStop&Alarm

11.6 1010 Commands safe start BIT 1 0 1 ERWFVS

11.7 1012 Dig local/remote ENUM 16 Remote 0 1 ERWFVS

0 Local

1 Remoto
11.8 1014 Local/remote src LINK 16 1012 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL3
11.9 1016 Terminal Start src LINK 16 1048 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL2
11.10 1018 Digital Enable src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL2
11.11 1020 Digital Start src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL2
11.12 1022 FastStop src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL2
11.13 1024 Enable cmd mon BIT 16 0 0 1 RFVS
11.14 1026 Start cmd mon BIT 16 0 0 1 RFVS
11.15 1028 FastStop cmd mon BIT 16 0 0 1 RFVS
11.16 1054 Safe start mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
11.17 1040 FR mode ENUM Two wire 0 2 ERWZFVS

0 Normal

1 Dois fios

2 Trés fios
11.18 1042 FR forward src LINK 16 1112 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL2
11.19 1044 FR reverse src LINK 16 1114 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL2
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11.20 1046 FR *stop src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL2
11.21 1048 FR start mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
11.22 1050 FR reverse mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
11.23 1052 FR cmd mon UINT16 0 0 0 ERFVS
11.24 1032 Drv interlock src LINK 16 6002 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2

11.25 1034 Drv interlock mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
11.26 1036 FastStop mode ENUM Not Latched 0 1 ERWFVS

0 Nao Travado
1 Travado

12 - ENTRADAS DIGITAIS

12.1 1132 Dig inp 1 inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.2 1134 Dig inp 2 inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.3 1136 Dig inp 3 inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.4 1138 Dig inp 4 inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.5 1140 Dig inp 5 inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.6 1150 Digital input E dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.7 1152 Digital input 1 dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.8 1154 Digital input 2 dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.9 1156 Digital input 3 dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.10 1158 Digital input 4 dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.11 1160 Digital input 5 dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.12 1240 Dig inp 1X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.13 1242 Dig inp 2X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.14 1244 Dig inp 3X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.15 1246 Dig inp 4X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.16 1248 Dig inp 5X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.17 1250 Dig inp 6X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.18 1252 Dig inp 7X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.19 1254 Dig inp 8X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
12.20 5540 Dig inp 9X inversion BIT 0 0 1 ERWFVS
12.21 5542 Dig inp10X inversion BIT 0 0 1 ERWFVS
12.22 5544 Dig inp11X inversion BIT 0 0 1 ERWFVS
12.23 5546 Dig inp12X inversion BIT 0 0 1 ERWFVS
12.24 5548 Dig inp13X inversion BIT 0 0 1 ERWFVS
12.25 5550 Dig inp14X inversion BIT 0 0 1 ERWFVS
12.26 5552 Dig inp15X inversion BIT 0 0 1 ERWFVS
12.27 5554 Dig inp16X inversion BIT 0 0 1 ERWFVS
12.28 1270 Dig input 1X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.29 1272 Dig input 2X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.30 1274 Dig input 3X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.31 1276 Dig input 4X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.32 1278 Dig input 5X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.33 1280 Dig input 6X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.34 1282 Dig input 7X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.35 1284 Dig input 8X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.36 5570 Dig input 9X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.37 5572 Dig input10X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.38 5574 Dig input11X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.39 5576 Dig input12X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
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12.40 5578 Dig input13X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.41 5580 Dig input14X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.42 5582 Dig input15X dest ILINK 0 0 0 ERFVS
12.43 5584 Dig input16X dest ILINK 0 0 0 ERFVS

13 - SAIDAS DIGITAIS
13.1 1310 Digital output 1 src LINK 16 1062 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.21312Digital output 2 srcLINK161064016384RWFVS
L DIGSEL1

13.3 1314 Digital output 3 src LINK 16 946 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.4 1316 Digital output 4 src LINK 16 936 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.5 1330 Dig out 1 inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.6 1332 Dig out 2 inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.7 1334 Dig out 3 inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.8 1336 Dig out 4 inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.9 1410 Dig output 1X src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS

L DIGSEL1

13.10 1412 Dig output 2X src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.11 1414 Dig output 3X src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.12 1416 Dig output 4X src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.13 1418 Dig output 5X src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.14 1420 Dig output 6X src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.15 1422 Dig output 7X src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.16 1424 Dig output 8X src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.17 1426 Dig output 9X src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL1

13.18 1430 Dig out 1X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.19 1432 Dig out 2X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.20 1434 Dig out 3X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.21 1436 Dig out 4X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.22 1438 Dig out 5X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.23 1440 Dig out 6X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.24 1442 Dig out 7X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.25 1444 Dig out 8X inversion BIT 0 0 1 RWFVS
13.26 1446 Dig out 9X inversion BIT 0 0 1 RWFVS

14 - ENTRADAS ANALOGICAS

14.1 1500 Analog input 1 mon cnt INT16 16/32 0 -16384 16384 RFVS
14.2 1502 Analog inp 1 type ENUM -10V..+10V 0 4 RWFVS

0-10V.+10V
10,20mA, 0,10V
24.20mA
30,1V.10,1V
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4 KTY84

14.3 1504 Analog inp 1 scale FLOAT 1.0 -10.0 10.0 RWFVS

14.4 1506 An inp 1 offset tune BIT 0 0 1 RWFVS

14.5 1508 An inp 1 gain tune BIT 0 0 1 RWFVS

14.6 1510 Analog inp 1 filter ms FLOAT 10.0 1.0 1000.0 ERWFVS

14.7 1512 Analog inp 1 top cnt INT16 16384 -32768 +32767 ERWFVS

14.8 1514 Analog inp 1 bottom cnt INT16 -16384 -32768 +32767 ERWFVS

14.9 1516 Analog inp 1 offset cnt INT16 0 -32768 +32767 ERWFVS

14.10 1518 Analog inp 1 gain FLOAT 1.0 -10.0 10.0 ERWFVS

14.11 1520 Analog inp 1 thr cnt INT16 0 -16384 + 16384 ERWFVS

14.12 1522 An inp 1 deadband perc FLOAT 0.0 0.0 100.0 ERWFVS

14.13 1524 Aninp 1 alt value cnt INT16 16/32 0 -16384 16384 ERWFVS

14.14 1526 An inp 1 sign src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2

14.15 1528 An inp 1 alt sel src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2

14.16 1532 Analog input 1 dest ILINK 0 0 0 ERFVS

14.17 1550 Analog input 2 mon cnt INT16 16/32 0 -16384 16384 RFVS

14.18 1552 Analog inp 2 type ENUM -10V..+10V 0 4 RWFVS
0-10V..+10V
10,20mA, 0,10V
24.20mA
30,1V.10,1V
4 KTY84

14.19 1554 Analog inp 2 scale FLOAT 1.0 -10.0 10.0 RWFVS

14.20 1556 An inp 2 offset tune BIT 0 0 1 RWFVS

14.21 1558 An inp 2 gain tune BIT 0 0 1 RWFVS

14.22 1560 Analog inp 2 filter ms FLOAT 10.0 1.0 1000.0 ERWFVS

14.23 1562 Analog inp 2 top cnt INT16 16384 -32768 +32767 ERWFVS

14.24 1564 Analog inp 2 bottom cnt INT16 -16384 -32768 +32767 ERWFVS

14.25 1566 Analog inp 2 offset cnt INT16 0 -32768 +32767 ERWFVS

14.26 1568 Analog inp 2 gain FLOAT 1.0 -10.0 10.0 ERWFVS

14.27 1570 Analog inp 2 thr cnt INT16 0 -16384 + 16384 ERWFVS

14.28 1572 An inp 2 deadband perc FLOAT 0.0 0.0 100.0 ERWFVS

14.29 1574 An inp 2 alt value cnt INT16 16/32 0 -16384 16384 ERWFVS

14.30 1576 An inp 2 sign src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2

14.31 1578 An inp 2 alt sel src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2

14.32 1582 Analog input 2 dest ILINK 0 0 0 ERFVS
14.33 1600 Analog input 1X mon cnt INT16 16/32 0 -16384 16384 RFVS

14.34 1602 Analog inp 1X type ENUM -10V..4+10V 0 8 RWFVS

0-10V..+10V
10..10V
24.20mA
30..20mA

4 PT1000

5 NI1000

6 PT100
70,1V..10,1V
8 KTY84

14.35 1604 Analog inp 1X scale FLOAT 1.0 -20.0 20.0 RWFVS

14.36 1606 An inp 1Xoffset tune BIT 0 0 1 RWFVS

14.37 1608 An inp 1X gain tune BIT 0 0 1 RWFVS
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14.38 1620 Analog inp 1X filter ms UINT16 0 0 1000 ERWFVS

14.39 1612 Analog inp 1X top cnt INT16 16384 -32768 +32767 ERWFVS

14.40 1614 Analog inp 1X bottom cnt INT16 -16384 -32768 +32767 ERWFVS

14.41 1616 Analog inp 1X offset cnt INT16 0 -32768 +32767 ERWFVS

14.42 1618 Analog inp 1X gain FLOAT 1.0 -20.0 20.0 ERWFVS

14.43 1626 An inp 1X sign src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2

14.44 1632 Analog input 1X dest ILINK 0 0 0 ERFVS

14.45 1650 Analog input 2X mon cnt INT16 16/32 0 -16384 16384 RFVS

14.46 1652 Analog inp 2X type ENUM -10V..+10V 0 8 RWFVS

0-10V.+10V
10..10V
24.20mA
30..20mA

4 PT1000

5 NI1000

6 PT100
70,1V..10,1V
8 KTY84

14.47 1654 Analog inp 2X scale FLOAT 1.0 -20.0 20.0 RWFVS

14.48 1656 An inp 2Xoffset tune BIT 0 0 1 RWFVS

14.49 1658 An inp 2X gain tune BIT 0 0 1 RWFVS

14.50 1670 Analog inp 2X filter ms UINT16 0 0 1000 ERWFVS

14.51 1662 Analog inp 2X top cnt INT16 16384 -32768 +32767 ERWFVS

14.52 1664 Analog inp 2X bottom cnt INT16 -16384 -32768 +32767 ERWFVS

14.53 1666 Analog inp 2X offset cnt INT16 0 -32768 +32767 ERWFVS

14.54 1668 Analog inp 2X gain FLOAT 1.0 -20.0 20.0 ERWFVS

14.55 1676 An inp 2X sign src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2

14.56 1682 Analog input 2X dest ILINK 0 0 0 ERFVS

14.57 5410 Analog inp OExt mon INT16 16 0-32768 32767 ERFVS

14.58 5412 Analog inp 1Ext mon INT16 16 0 -32768 32767 ERFVS

14.59 5414 Analog inp 2Ext mon INT16 16 0 -32768 32767 ERFVS

14.60 5416 Analog inp 3Ext mon INT16 16 0-32768 32767 ERFVS

14.61 5418 Analog inp 4Ext mon INT16 16 0 -32768 32767 ERFVS

14.62 5420 Analog inp 5Ext mon INT16 16 0 -32768 32767 ERFVS

14.63 5422 Analog inp 6Ext mon INT16 16 0-32768 32767 ERFVS

14.64 5424 Analog inp 7Ext mon INT16 16 0 -32768 32767 ERFVS

14.65 1586 Sensor inp X type ENUM None 0 3 ERWFVS

0 Nenhum

1 Klixon

2 KTY84

3 PTC
15 - SAIDAS ANALOGICAS
15.1 1800 Analog out 1 src LINK 16/32 6000 0 16384 RWFVS

L ANOUT
15.2 1802 Analog out 2 src LINK 16/32 6000 0 16384 RWFVS

L ANOUT

15.3 1808 Analog out 1 scale FLOAT 1.0 -10.0 10.0 RWFVS

15.4 1810 Analog out 2 scale FLOAT 1.0 -10.0 10.0 RWFVS

15.5 1816 Analog out 1 mon cnt INT16 0 0 0 ERFVS

15.6 1818 Analog out 2 mon cnt INT16 0 0 0 ERFVS
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15.7 1824 An out 1 absolute ENUM Disable 0 1 ERWFVS

0 Desabilitar
1 Habilitar

15.8 1826 An out 2 absolute ENUM Disable 0 1 ERWFVS

0 Desabilitar

1 Habilitar
15.9 1832 Analog out 1 min cnt INT16 -16384 -32768 +32767 ERWFVS
15.10 1834 Analog out 1 max cnt INT16 16384 -32768 +32767 ERWFVS
15.11 1840 Analog out 2 min cnt INT16 -16384 -32768 +32767 ERWFVS
15.12 1842 Analog out 2 max cnt INT16 16384 -32768 +32767 ERWFVS
15.13 1848 Analog out 2 type ENUM -10V..+10V 0 2 ERWFVS

00..20mA
14..20mA
2-10V..+10V
15.14 1850 Analog out 1X src LINK 16/32 6000 0 16384 RWFVS
L ANOUT
15.15 1852 Analog out 2X src LINK 16/32 6000 0 16384 RWFVS
L ANOUT
15.16 1858 Analog out 1X scale FLOAT 1.0 -20.0 20.0 RWFVS
15.17 1860 Analog out 2X scale FLOAT 1.0 -20.0 20.0 RWFVS
15.18 1866 Analog out 1X mon cnt INT16 0 0 0 ERFVS
15.19 1868 Analog out 2X mon cnt INT16 0 0 0 ERFVS
15.20 1874 An out 1X absolute ENUM Disable 0 1 ERWFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar
15.21 1876 An out 2X absolute ENUM Disable 0 1 ERWFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar

15.22 1882 Analog out 1X min cnt INT16 -16384 -32768 +32767 ERWFVS

15.23 1884 Analog out 1X max cnt INT16 16384 -32768 +32767 ERWFVS

15.24 1886 Analog out 1X type ENUM -10V..4+10V 0 3 ERWFVS
00..20mA
14..20mA
2-10V..+10V
30..10V

15.25 1890 Analog out 2X min cnt INT16 -16384 -32768 +32767 ERWFVS

15.26 1892 Analog out 2X max cnt INT16 16384 -32768 +32767 ERWFVS

15.27 1898 Analog out 2X type ENUM -10V..+10V 0 3 ERWFVS
00..20mA
14..20mA
2-10V..+10V
30.10V

15.28 5460 Dig Analog out 0 ext INT16 16 0 -32768 32767 ERWFVS

15.29 5462 Dig Analog out 1 ext INT16 16 0 -32768 32767 ERWFVS

15.30 5464 Dig Analog out 2 ext INT16 16 0 -32768 32767 ERWFVS

15.31 5466 Dig Analog out 3 ext INT16 16 0-32768 32767 ERWFVS

15.32 5468 Dig Analog out 4 ext INT16 16 0 -32768 32767 ERWFVS

15.33 5470 Dig Analog out 5 ext INT16 16 0 -32768 32767 ERWFVS

15.34 5472 Dig Analog out 6 ext INT16 16 0 -32768 32767 ERWFVS

15.35 5474 Dig Analog out 7 ext INT16 16 0 -32768 32767 ERWFVS

16 - DADOS DO MOTOR
16.1 2000 Rated voltage V FLOAT SIZE 50.0 690.0 RWZSFVS
16.2 2002 Rated current A FLOAT SIZE 0.3 2200.0 RWZSFVS
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16.3 2004 Rated speed rpm FLOAT SIZE 10.0 32000.0 RWZSFVS
16.4 2006 Rated frequency Hz FLOAT SIZE 10.0 1000.0 RWZSFVS
16.5 2008 Pole pairs UINT16 SIZE 1 20 RWZSFVS

16.6 2010 Rated power kW FLOAT SIZE 0.05 2000.0 RWZSFVS
16.7 2012 Rated power factor FLOAT SIZE 0.6 0.95 RWZSFVS
16.8 2020 Take parameters BIT 0 0 1 RWZFVS

16.9 2022 Autotune rotation BIT 0 0 1 RWZFVS

16.10 2024 Autotune still BIT 0 0 1 RWZFVS

16.11 2026 Autotune mode ENUM Reduced 0 1 ERWZFVS

0 Reduzido
1 Estendido

16.12 2028 Take par status ENUM Required 0 0 RFVS
0 Necessario

1 Concluido

16.13 2030 Autotune status ENUM Required 0 0 RFVS
0 Necessario
1 Concluido
16.14 2050 Measured Rs ohm FLOAT CALCF 0.0005 200.0 ERWSFVS
16.15 2052 Measured DTL V FLOAT 0.0 0.0 100.0 ERWSFVS
16.16 2054 Measured DTS V/A FLOAT 0.0 0.0 100.0 ERWSFVS
16.17 2056 Measured Lsig mH FLOAT CALCF 0.01 700 ERWSFVS
16.18 2058 Measured ImN A FLOAT CALCF 0.1 1500.0 ERWSFVS
16.19 2060 Measured ImX A FLOAT CALCF 0.0 0.0 ERWSFVS
16.20 2062 Measured FIXN Wb FLOAT CALCF 0.05 10.0 ERWSFVS
16.21 2064 Measured FIxX Wb FLOAT CALCF 0.0 0.0 ERWSFVS
16.22 2066 Measured P1 FLOAT 0.5 0.0 1.0 ERWSFVS
16.23 2068 Measured P2 FLOAT 9.0 3.0 18.0 ERWSFVS
16.24 2070 Measured P3 FLOAT 0.87 0.0 1.0 ERWSFVS
16.25 2072 Measured Rr ohm FLOAT CALCF 0.0005 200.0 ERWSFVS
16.26 2078 Take tune parameters BIT 0 0 1 ERWZFVS

17 - ENCODER

17.1 — CONFIGURACAO DO ENCODER/ENCODER
17.1.15310 Encoder sel src LINK 16 6000 0 16384 ERW FVS

L DIGSEL2

17.1.2 5314 Encoder sel mon UINT16 0 0 1 ERFVS
17.1.3 2172 SpdFbkLoss code UINT32 0 0 0 ERFVS

17.2 - ENCODER/ENCODER 1

17.2.1 2100 Encoder 1 pulses ppr UINT16 CALCI CALCI CALCI RWZFVS
17.2.2 2102 Encoder 1 supply V FLOAT 5.2 5.2 CALCF ERWZFVS
17.2.3 2104 Encoder 1 input cfg ENUM TTL 0 1 ERWZFVS

0 HTL
1TTL
17.2.4 2106 Encoder 1 repetition ENUM No division 0 3 ERWZFVS
0 Sem divisao
1 Dividir 2
2 Dividir 4
3 Dividir 8
17.2.5 2108 Encoder 1 signal Vpp V FLOAT 1.0 0.8 1.2 ERWZFVS
17.2.6 2110 Encoder1signal check ENUM Check A-B 0 3 ERWZFVS
0 Check desabilitado
1 Check A-B
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2 Check A-B-Z
4 Check A-B-SE
17.2.7 2112 Encoder 1 SSI clocks UINT16 13 9 25 ERWZFVS
17.2.8 2114 Encoder1SSI pos bits UINT16 13 9 25 ERWZFVS
17.2.9 2182 Encoder1 ENDAT clock ENUM 1 MHz 0 1 ERWZFVS
01 MHz
1500 kHz
17.2.10 2130 Encoder 1 direction ENUM Not inverted 0 1 RWZFVS
0 Nao invertido
1 Invertido
17.2.11 2132 Encoder 1 mode ENUM None CALCI CALCI ERWZFVS
0 Nenhum
1 Digital FP
2 Digital F
3 Sinus
4 Sinus SINCOS
5 Sinus ENDAT
6 Sinus SSI
7 Sinus HIPER
8 Resolver
9 Abs SINCOS
10 ENDAT
11 SSI
17.2.12 2134 Encoder1speed filter ms FLOAT 2.0 0.125 20.0 ERWFVS
17.2.13 2150 Encoder 1 speed rpm INT16 16/32 0 0 0 ERFVS
17.2.14 2162 Encoder 1 position cnt UINT16 16 0 0 0 ERFVS
17.2.15 5350 Encoder 1 state UINT16 0 0 0 ERFVS
17.2.16 5352 Encoder 1 err code UINT32 0 0 0 ERFVS

17.3 — ENCODER/ENCODER 2

17.3.1 5100 Encoder 2 pulses ppr UINT16 CALCI CALCI CALCI ERWZFVS
17.3.2 5102 Encoder 2 supply V FLOAT 5.2 5.2 CALCF ERWZFVS

17.3.3 5104 Encoder 2 input cfg ENUM TTL 0 1 ERWZFVS

0 HTL
1TTL
17.3.4 5106 Encoder 2 repetition ENUM No division 0 3 ERWZFVS
0 Sem divisao
1 Dividir 2
2 Dividir 4
3 Dividir 8
17.3.5 5108 Encoder 2 signal Vpp V FLOAT 1.0 0.8 1.2 ERWZFVS
17.3.6 5110 Encoder2signal check ENUM Check A-B 0 3 ERWZFVS
0 Check desabilitado
1 Check A-B
2 Check A-B-Z
4 Check A-B-SE
17.3.7 5112 Encoder 2 SSI clocks UINT16 13 9 25 ERWZFVS
17.3.8 5114 Encoder2SSI pos bits UINT16 13 9 25 ERWZFVS
17.3.95182Encoder2 ENDAT clockENUM1 MHz01ERWZFVS

01 MHz

1500 kHz
17.3.10 5130 Encoder 2 direction ENUM Not inverted 0 1 ERWZFVS

0 Nao invertido

1 Invertido
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17.3.11 5132 Encoder 2 mode ENUM None CALCI CALCI ERWZFVS
0 Nenhum
1 Digital FP
2 Digital F
3 Sinus
4 Sinus SINCOS
5 Sinus ENDAT
6 Sinus SSI
7 Sinus HIPER
8 Resolver
9 Abs SINCOS
10 ENDAT
11 SSI

17.3.12 5134 Encoder2speed filter ms FLOAT 2.0 0.125 20.0 ERWFVS

17.3.13 5150 Encoder 2 speed rpm INT16 16/32 0 0 0 ERFVS

17.3.14 5162 Encoder 2 position cnt UINT16 16 0 0 0 ERFVS

17.3.15 5360 Encoder 2 state UINT16 0 0 0 ERFVS

17.3.16 5362 Encoder 2 err code UINT32 0 0 0 ERFVS

17.4 - ENCODER/ENCODER 3

17.4.1 5200 Encoder 3 pulses ppr UINT16 1024 128 32768 ERWZFVS
17.4.2 5204 Encoder 3 input cfg ENUM TTL 0 1 ERWZFVS

0 HTL

1TTL
17.4.3 5210 Encoder3signal check ENUM Check A-B 0 3 ERWZFVS

0 Check desabilitado

1 Check A-B

2 Check A-B-Z

4 Check A-B-SE
17.4.45230 Encoder 3 direction ENUM Not inverted 0 1 ERWZ FVS

0 Nao invertido

1 Invertido

17.4.5 5262 Encoder 3 position cnt UINT16 16 0 0 0 ERFVS
17.4.6 5370 Encoder 3 state UINT16 0 0 0 ERFVS
17.4.7 5372 Encoder 3 err code UINT32 0 0 0 ERFVS

17.5 - ENCODER/RESOLVER
17.5.1 2116 Resolver pole pairs UINT16 1 1 8 ERWZFVS
17.5.2 2118 Resolver frequency Hz UINT16 8000 2000.0 10000.0 ERWZFVS
17.5.3 2120 Resolver T ratio K FLOAT 0.5 0.2 1.0 ERWZFVS
17.5.4 2122 Resolver repetition ENUM 16384 ppr 0 3 ERWZFVS
0 256 ppr
11024 ppr
2 4096 ppr
3 16384 ppr
17.5.5 2124 Resolver LOS thr V FLOAT 2.200 0.000 4.820 ERWZFVS
17.5.6 2128 Resolver MIS thr V FLOAT 0.380 0.000 4.820 ERWZFVS
17.5.7 2094 Resolver freeze0 src LINK 16 6000 0 16384 ERWZFVS
L RESFREEZE
17.5.8 2096 Resolver freeze1 src LINK 16 6000 0 16384 ERWZFVS
L RESFREEZE

18 — GANHOS REG DE VELOCIDADE
18.1 2200 Speed reg P1 gain perc INT16 100 0 1000 RWF S
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18.2 2202 Speed reg 11 gain perc INT16 100 0 1000 RWF S

18.3 2204 Speed reg P2 gain perc INT16 100 0 1000 ERWF_S

18.4 2206 Speed reg 12 gain perc INT16 100 0 1000 ERWF S

18.5 2216 Gain adapt src LINK 16/32 664 0 16384 ERWF_S
L REF

18.6 2218 Gain adp spd thr1_2 perc FLOAT 0.0 0.0 100.0 ERWF S

18.7 2220 Gain adp spd band1_2 perc FLOAT 0.0 0.0 100.0 ERWF S

18.82226Gain 0 enableENUMDisable01ERWF_S
0 Desabilitar
1 Habilitar

18.9 2228 Speed reg PO gain perc INT16 100 0 1000 ERWF_S

18.10 2230 Speed reg 10 gain perc INT16 100 0 1000 ERWF S

18.11 2232 Spd reg P gain Inuse perc INT16 16/32 100 0 1000 ERF_S

18.12 2234 Spd reg | gain Inuse perc INT16 16/32 100 0 1000 ERF_S

18.13 2236 Speed reg P gain N/rpm FLOAT CALCF 0.0 500.0 ERWSF S

18.14 2238 Speed reg | time ms FLOAT CALCF 1.0 5000.0 ERWSF_S

18.152244Speed reg | dis src LINK16/326000016384ERWF_S
L DIGSEL2

18.16 2246 Speed reg P factor perc FLOAT 16/32 0 0 0 ERF_S

18.17 2248 Speed reg | factor perc FLOAT 16/32 00 0 ERF S

18.18 2240 Inertia kgm2 FLOAT SIZE 0.001 100.0 RWZSF S

18.19 2242 Bandwidth rad/s FLOAT SIZE 1.0 500.0 RWZSF_S

19 - PARAM. REGULADOR
19.1 2250 Current reg P gain /A FLOAT CALCF 0.0 0.0 ERWSF S

19.2 2252 Current reg | time ms FLOAT CALCF 0.01 10000.0 ERWSF S

19.3 2260 Flux reg P gain A/Wb FLOAT CALCF 0.0 0.0 ERWSF

19.4 2262 Flux reg | time ms FLOAT CALCF 0.1 10000.0 ERWSF

19.5 2264 Flux reg P gain OL A/Wb FLOAT CALCF 0.0 0.0 ERWS__ S

19.6 2266 Flux reg | time OL ms FLOAT CALCF 0.1 30000 ERWS S

19.7 2270 Voltage reg P gain Wh/V FLOAT CALCF 0.0 0.0 ERWSF S

19.8 2272 Voltage reg | time s FLOAT CALCF 0.1 100.0 ERWSF S

19.9 2280 Dead time limit V FLOAT SIZE 0.0 50.0 ERWSFVS

19.10 2282 Dead time slope V/A FLOAT SIZE 0.0 200.0 ERWSFVS

19.11 2290 Voltage base V FLOAT CALCF 50.0 690.0 ERWSF_S

19.12 2292 Voltage margin perc FLOAT 5.0 0.0 10.0 ERWSF_S

19.13 2300 Minimum speed OL rpm INT16 30 0 CALCI ERW S

19.14 2302 Min speed delay OL ms UINT16 200 0 5000 ERW S

19.15 2304 Speed filter OL ms FLOAT 5.0 0.1 20.0 ERWZ S

19.16 2306 Flux observ gainH OL FLOAT 250.0 10.0 5000.0 ERW S

19.17 2322 Freq observ gainH OL rad/s FLOAT 50.0 0.0 5000.0 ERW__S

19.18 2316 Flux observ gainL OL FLOAT 100.0 0.0 5000.0 ERW__S

19.19 2324 Freq observ gainL OL rad/s FLOAT 1.0 0.0 5000.0 ERW S

19.20 2308 OverFlux perc perc FLOAT 100.0 100.0 140.0 ERW S

19.21 2310 Flux weakening OL ENUM Enable 0 1 ERWZ__S
0 Desabilitar

1 Habilitar

19.22 2312 OverFlux spd thr rpm FLOAT 400 10.0 1000.0 ERW S

19.23 2314 Flux step FLOAT 20.0 1 2000 ERW__S

19.24 2320 Magnetization time ms UINT16 256 128 4096 ERWZFVS

19.25 2504 Torque comp offset Nm FLOAT 0.0 0 1000 ERWF S

19.26 2506 Measured motor temp degC FLOAT 20.0 -20.0 150.0 ERWF S

19.27 2510 Motor temp comp en ENUM Disable 0 1 ERWZF S
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0 Desabilitar
1 Habilitar

19.28 2512 Torque offset speed perc UINT16 75 10 100 ERWZ_ S

19.29 2514 Torque offset ramp s FLOAT 10.0 10 200 ERWZ S

19.30 2516 Torque offset tune BITO 0 1 ERWZ S

20 - CONFIG TORQUE
20.1 2350 Torque curr lim Pos A FLOAT 16/32 CALCF 0.0 CALCF ERWSFVS

20.2 2352 Torque curr lim Neg A FLOAT 16/32 CALCF 0.0 CALCF ERWSFVS

20.3 2354 Torque curr lim sel ENUM Off 0 4 ERWZFVS
0 Off
1Tclim +/-
2 T clim mot/gen
3 Tlim sym
4 T lim pos/neg

20.4 2358 Torque lim pos src LINK 16/32 6000 0 16384 ERWZF_S
L PLIM

20.5 2370 Torque lim neg src LINK 16/32 6000 0 16384 ERWZF_S
L NLIM

20.6 2372 Torque limit pos perc FLOAT 16/32 CALCF 0.0 CALCF ERWF S

20.7 2374 Torque limit neg perc FLOAT 16/32 CALCF 0.0 CALCF ERWF S

20.8 2376 Torque lim unit sel ENUM Perc 0 1 ERWF_S
0%
1 Nm

20.9 2360 Torque lim Pos Inuse A FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERFVS

20.10 2362 Torque lim Neg Inuse A FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERFVS

20.11 2378 Torque ref 1 filter ms FLOAT 0.0 0.0 1000.0 ERWF S

20.12 2380 Dig torque ref 1 perc FLOAT 16/32 0.0 -300.0 300.0 ERWF S

20.13 2382 Torque ref 1 src LINK 16/32 3104 0 16384 ERWZF_S
L VREF

20.14 2392 Torque ref 1 mon % perc FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERF S

20.15 2346 Torque current ref 1 A FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERF S

20.16 2348 Torque ref 1 mon Nm FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS

20.17 2384 Torque ref filter ms FLOAT 1.0 0.125 10.0 ERWF S

20.18 2386 Torque ref % perc FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERF S

20.19 2390 Torque ref Nm FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERF_S

20.20 2394 Torque % perc FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERF_S

20.21 2398 Torque Nm FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERF_S

20.22 2366 Torque curr lim Red A FLOAT 16/32 CALCF 0.0 CALCF ERWSFVS

20.23 2368 Torque clim Red src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL2

20.242340Torque scale factorpercFLOAT100.001.00200.00ERWF S

21 - PARAMETROS VF

21.1 2404 Voltage torque boost ENUM Disable 0 1 ERWZ_V
0 Desabilitar
1 Habilitar

21.2 2406 Vf voltage V FLOAT CALCF 10.0 690.0 ERWZS V

21.3 2408 Vf frequency Hz FLOAT CALCF 10.0 2000.0 ERWZS V

21.4 2410 Vf voltage 1 V FLOAT CALCF CALCF CALCF ERWZS_V_

21.5 2412 Vf frequency 1 Hz FLOAT CALCF 0.0 CALCF ERWZS V

21.6 2414 Vf voltage 0 V FLOAT CALCF 0.0 CALCF ERWZS V

21.7 2430 Vf shape ENUM Linear 0 2 ERWZS _V_
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0 Linear
1 Personalizada
2 Quadratica

21.8 2440 Slip comp Hz FLOAT CALCF 0.0 10.0 RWS V
21.9 2442 Slip comp filter ms UINT16 200 50 5000 ERW V
21.10 2444 Slip comp mode ENUM Open loop 0 1 ERWZ_V_
0 Malha aberta

1 Malha fechada

21.11 2446 Slip P gain perc FLOAT 1.0 0.0 100.0 ERWS V
21.12 2448 Slip | gain perc FLOAT 1.5 0.0 100.0 ERWS V
21.13 2460 Vfcurrent lim P gain Hz/A FLOAT CALCF 0.0 1000.0 ERWS V
21.14 2462 Vfcurrent lim | time ms FLOAT CALCF 1.0 50.0 ERWS V
21.15 2466 Instability comp en ENUM Disable 0 1 ERWZ_V_
0 Desabilitar

1 Habilitar
21.16 2468 Instability comp K ohm FLOAT CALCF 0 200.0 ERWS V
21.17 2480 Vf min frequency Hz FLOAT 1.0 0.2 5.0 ERW V_
21.18 2482 Vi min freq delay ms UINT16 800 0 5000 ERW V
21.19 2490 Dig Vf scale FLOAT 16/32 1.0 0.0 1.0 ERWZ_V_
21.20 2492 Vi scale src LINK 16/32 3374 0 16384 ERW_V_

L VREF

22 - FUNCOES

2.1 - FUNGOES/TAXA DE VELOCIDADE
22.1.1 3000 Dig speed ratio INT16 16/32 100 CALCI CALCI ERWFVS

22.1.2 3002 Speed ratio src LINK 16/32 3000 0 16384 ERWFVS
L VREF

22.1.3 3008 Speed ratio div ENUM Div 1 0 3 ERWFVS
11
1010
100 100
1000 1000

22.1.4 3010 Speed ratio mon perc FLOAT 0 0 0 ERFVS

22.2 - FUNCAO/DROOP
22.2.1 3052 Droop ref src LINK 16/32 6000 0 16384 ERWF_S
L LIM

22.2.23060Droop gainpercFLOAT0.00.0100.0ERWF S

22.2.3 3062 Droop filter ms UINT16 10 1 100 ERWF_S

22.2.4 3064 Droop limit rpm INT16 16/32 30 0 CALCI ERWZF S
22.2.5 3070 Droop out mon rpm INT16 16/32 0 0 0 ERF S

22.3 - FUNCOES/COMP INERCIA

22.3.1 3100 Inertia comp kgm2 FLOAT 0.0 0.0 100.0 ERWSF S
22.3.2 3102 Inertia comp filter ms UINT16 30 1 100 ERWF S
22.3.3 3104 Inertia comp mon perc FLOAT 16/32 0.0 0.0 0.0 ERF S

22.4 - FUNCOES/FRENAGEM CC
22.4.1 3150 DC braking cmd src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L_DIGSEL2

22.4.2 3152 DC brake mode ENUM Off 0 7 ERWZFVS
0 Off
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1 Stop

2Cmd

3 Cmdé&Stop

4 Start

5 Start&Stop

6 Cmd&Start

7 Cmd&Start&Stop

22.4.3 3154 DC brake delay s FLOAT 0.5 0.00 30.0 ERWFVS
22.4.4 3156 DC brake duration s FLOAT 1.0 0.01 30.0 ERWFVS

22.4.5 3158 DC brake current perc FLOAT 50.0 0.0 150.0 ERWFVS
22.4.6 3160 DC brake state ENUM 16 Not active 0 1 ERFVS

0 Nao ativo
1 Ativo

‘

2.5 - FUNCOES/FRENAGEM CA
22.5.1 2484 AC braking ENUM Disable 0 1 ERWZ_V
0 Desabilitar

1 Habilitar
22.5.2 2486 AC brake KpV/A FLOAT CALCF 0.0 100.0 ERWS V
22.5.3 2488 AC brake Tims FLOAT CALCF 1.0 1000.0 ERWS V_
22.5.4 2478 AC brake active refperc FLOAT -2-10 10 ERWS V
22.5.52494AC brake with UVRTENUMEnableO1ERW_V_

0 Desabilitar
1 Habilitar

‘

2.6 - FUNCOES/SOBRECARGA DO MOTOR
22.6.1 3200 Motor ovld enable BIT 0 0 1 ERWFVS
22.6.2 3202 Motor ovld factor perc FLOAT 150.0 100.0 300.0 ERWSFVS
22.6.3 3204 Motor ovld time s FLOAT 30.0 10.0 300.0 ERWSFVS
22.6.4 3206 Motor service factor perc FLOAT 100.0 25.0 200.0 ERWSFVS
22.6.5 3216 Motor fan type ENUM Servo fan 0 1 ERWFVS

0 Auto ventilador
1 Servo ventilador
22.6.6 3218 Motor derat factor perc FLOAT 50.0 0.0 100.0 ERWSFVS

‘

2.7 - FUNCOES/SOBRECARGA BRES
22.7.1 3250 Bres control BIT 0 0 1 ERWZSFVS
22.7.2 3252 Bres value ohm FLOAT SIZE 3.0 1000.0 ERWSFVS
22.7.3 3254 Bres cont power kW FLOAT SIZE 0.1 100.0 ERWSFVS
22.7.4 3256 Bres overload factor FLOAT SIZE 1.5 10.0 ERWSFVS
22.7.5 3258 Bres overload time s FLOAT SIZE 0.5 50.0 ERWSFVS
22.7.6 3272 Bres enable srcLINK 16 6002 0 16384 ERWFVS

L_DIGSEL1

22.7.7 3274 Bres enable invBIT 0 0 1 ERWFVS

22.8 — FUNQ()ESIPAR SET DUPLO
22.8.1 3300 Par set enable ENUM Disable 0 1 ERWFVS

0 Desabilitar

1 Habilitar
22.8.2 3302 Par set select src LINK 16 6000 0 16384 ERWZFVS

L DIGSEL2
22.8.3 3304 Par set select mon ENUM 16 Set 0 0 0 ERFVS

0Set0
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1Set 1

22.8.4 3306 Par set 0 to 1 copy BIT0 0 1 ERWFVS

22.9 - FUNCOES/CAPTURA DE VELOCIDADE
22.9.1 3350 Speed capture ENUM Disable 0 2 ERWFV_
0 Desabilitar
1 Reinicio do alarme
2 Habilitar&reiniciar
22.9.2 3364 Vf catch start freq Hz FLOAT CALCF -500.0 500.0 ERWZ V
22.9.3 3366 Vf catch enable dly ms UINT16 CALCF 10 30000 ERWZ V
22.9.4 3368 Vf catch reflux time s FLOAT CALCF 0.1 100.0 ERW V_
22.9.5 3370 Vf catch Kp gain Hz/A FLOAT CALCF 0.0 100.0 ERW V
22.9.6 3372 Vf catch Ti time ms UINT16 CALCI 10 10000 ERW V
22.9.7 3376 Vf catch lastref dly ms UINT16 0 0 30000 ERWZ V
22.9.8 3388 Vf catch search volt perc UINT16 10 1 20 ERW V_
22.9.9 3390 Vf catch search curr perc FLOAT 0.6 -1.0 10.0 ERWS V
22.9.10 3392 lactive filter ms FLOAT 20.0 1.0 150.0 ERWZ V_

22.10 - FUNCOES/PERDA DE POTENCIA
22.10.1 3400 Powerloss function ENUM Disable 0 1 ERWZFV_

0 Desabilitar

1 Habilitar
22.10.2 3402 Powerloss accel time s FLOAT 10.0 0.01 100.0 ERWFV_
22.10.3 3404 Powerloss decel time s FLOAT 2.0 0.01 100.0 ERWFV
22.10.4 3410 Powerloss Vdcref V FLOAT CALCF 0.0 CALCF ERWZSFV
22.10.5 3420 Powerloss P gain A/V FLOAT CALCF 0.0 100.000 ERWSFV_
22.10.6 3422 Powerloss | time ms FLOAT CALCF 1.0 1000.0 ERWSFV
22.10.7 3438 Powerloss mode ENUM Ramp down 0 1 ERWZFV

0 Ramp down

1 Restart
22.10.8 3440 Powerloss mains src LINK 16 6000 0 16384 ERWZFV_

L DIGSEL2

22.11 — FUNGOES/UV RIDE THROUGH
22.11.13280 UV RT enableENUMDisable01ERW_V_

0 Desabilitar
1 Habilitar
22.11.23282UV RT onVFLOATCALCFO0.00.0ERWS V
22.11.33284UV RT offVFLOATCALCF0.00.0ERWS V
22.11.43290UV RT feed fwdFLOATCALCFO60ERW V
22.11.53292UV RT timeoutsFLOAT00.0120ERWS V_
22.11.63294UV RT KpHz/VFLOATCALCF0.00.0ERWS V
22.11.73296UV RT TimsFLOATCALCF0.00.0ERWS V
22.11.83276UV RT ext restor srcLINK166000016384ERWZ_V
L DIGSEL2
22.11.93286UV RT restoreENUMDisable01ERW _V
0 Desabilitar
1 Habilitar

22.11.103288UV RT ext restor dlymsUINT1680065535ERW V
22.11.113312UV RT stateENUM16Not activeQ1ER_V

0 Nao ativo
1 Ativo
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22.12 - FUNGOES/COMPARAGAO

22.12.1 3650 Dig compare input 1 perc FLOAT 32 0.0 -100.0 100.0 ERWFVS

22.12.2 3652 Dig compare input 2 perc FLOAT 32 0.0 -100.0 100.0 ERWFVS

22.12.3 3660 Compare input 1 src LINK 32 3650 0 16384 ERWFVS
L CMP

22.12.4 3662 Compare input 2 src LINK 32 3652 0 16384 ERWFVS
L CMP

22.12.5 3670 Compare function ENUM None 0 8 ERWFVS

0 Nenhum

1 Inp1=Inp2

2 Inp1!=Inp2

3 Inp1<iInp2

4 Inp1>Inp2

5 |Inp1|=|Inp2|
6 |InpT|!=Inp2|
7 |Inp1]| <|Inp2|
8 |Inp1]|>|Inp2|

22.12.6 3672 Compare window perc FLOAT 0.0 0.0 100.0 ERWFVS

22.12.7 3674 Compare delay s FLOAT 0.0 0.0 30.0 ERWFVS

22.12.8 3676 Compare output BIT 16 0 0 1 ERFVS

22.13 - FUNCOES/PADS
22.13.1 3700 Pad 1INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.2 3702 Pad 2 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.3 3704 Pad 3 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.4 3706 Pad 4 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.5 3708 Pad 5 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.6 3710 Pad 6 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.7 3712 Pad 7 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.8 3714 Pad 8 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.9 3716 Pad 9 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.10 3718 Pad 10 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.11 3720 Pad 11 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.12 3722 Pad 12 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.13 3724 Pad 13 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.14 3726 Pad 14 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.15 3728 Pad 15 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.13.16 3730 Pad 16 INT32 32 0 0 0 ERWFVS

22.14 - FUNCOES/CONTROLE VCC

22.14.1 3450 Vdc control function ENUM Disable 0 1 ERWZFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar

22.14.2 3470 Vdc control P gain A/V FLOAT CALCF 0.0 100.000 ERWSFVS

22.14.3 3472 Vdc control | time ms FLOAT CALCF 1.0 1000.0 ERWSFVS

22.14 —- FUNCOES/CONTROLE DE FREIO
22.15.1 3170 Brake control funct ENUM Disable 0 3 ERWZFVS
0 Desabilitar
1 Padrao
2 Modo elevagéo 1
3 Modo elevagéo 2

22.15.2 3172 Brake open delay s FLOAT 0.20 0.0 60.0 ERWFVS
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22.15.3 3174 Brake close delay s FLOAT 0.20 0.0 60.0 ERWFVS

22.15.4 3176 Brake open spd thr rpm INT16 0 0 CALCI ERWFVS

22.15.5 3178 Brake close spd thr rpm INT16 0 0 CALCI ERWFVS

22.15.6 3194 Brake ramp freeze ENUM Disable 0 1 ERWZFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar

22.15.7 3182 Brake open thr sel ENUM Output curr 0 1 ERWZFVS
0 Ref% torque
1 Corr saida

22.15.8 3184 Brake open thr perc FLOAT 10 -200.0 200.0 ERWZSFVS

22.15.9 3186 Brake open thr src LINK 16/32 3184 0 16384 ERWZFVS
L TCREF

22.15.10 3188 Brake torque time s FLOAT 0.10 0.01 60.0 ERWZFVS

22.15.11 3190 Brake close wait s FLOAT 2 0.0 60.0 ERWFVS

2.16 — FUNGOES/FATO DE DIMENSAO

22.16.1 3900 Dim factor num UINT16 1 1 65535 ERWFVS

22.16.2 3902 Dim factor den UINT16 1 1 65535 ERWFVS

22.16.3 3904 Dim factor text UINT32 7172210 0 0 ERWFVS

22.17 - FUNGCOES/MODO DE CONTROLE
22.17.1 556 Control mode select ENUM Ramp 0 2 ERWZF_S

0 Torque

1 Velocidade

2 Rampa
22.17.2 6200 Ctrl mode src LINK 16 556 0 16384 ERWZF S

L CTRLMODE
22.17.3 6202 Ctrl mode sel 0 src LINK 16 6000 0 16384 ERWZF_S

L DIGSEL2
22.17.4 6204 Ctrl mode sel 1 src LINK 16 6000 0 16384 ERWZF S

L DIGSEL2
22.17.5 6206 Ctrl mode sel mon UINT32 0 0 3 ERF S
22.17.6 6208 Ctrl mode mon ENUM Torque 0 0 ERF_S

0 Torque

1 Velocidade

2 Rampa

22.18 — FUNCOES/CONTROLE DE TEMP
22.18.1 3500 Drv temp src LINK 32 6000 0 16384 ERWFVS

L TEMPCTRL
22.18.2 3504 Drv temp thr degC INT32 45 1 100 ERWFVS
22.18.3 3508 Drv temp hys degC INT32 2 0 CALCI ERWFVS
22.18.4 3502 Mot temp src LINK 32 6000 0 16384 ERWFVS

L TEMPCTRL

22.18.5 3506 Mot temp thr degC INT32 45 1 100 ERWFVS

22.18.6 3510 Mot temp hys degC INT32 2 0 CALCI ERWFVS

22.19 — FUNGOES/CONTROLE LC
22.19.1 6020 Air humidity perc FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS

22.19.2 6022 Air temperature degC FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS

22.19.3 6032 Dew temperature degC INT16 0 0 0 ERFVS

22.19.4 6034 Dew temp offset off degC INT16 8 350 ERWFVS

22.19.5 6048 Dew temp offset on degC INT16 3250 ERWFVS
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22.19.6 6036 Liquid temp setpoint degC INT16 0 0 0 ERFVS
22.19.7 6038 Intake liquid temp degC INT16 0 0 0 ERFVS
22.19.8 6040 Liquid temp src LINK 32 6038 0 16384 ERWFVS

L TEMPCTRL

22.19.9 6042 Liquid temp mon degC INT16 0 0 0 ERFVS
22.19.106058P!I enable srcLINK16BIT6000016384ERWFVS

L DIGSEL1

22.19.116060PI reg P gainFLOAT3.000ERWFVS
22.19.126062PI reg | timesFLOAT10.0000ERWFVS
22.19.136070PI Setpoint mindegCFLOAT25.000ERWFVS
22.19.146072PI Setpoint offsetdegCFLOAT2.000ERWFVS
22.19.156074PI SetpointdegCFLOATO00ERFVS
22.19.166064PI state monUINT32000ERFVS
22.19.176078Valve opening ctrlpercINT32000ERFVS
22.19.186080Pump commandINT32000ERFVS
22.19.196082Pump off delaysUINT325060ERWFVS

22.20 - FUNCOES/TEMPORIZADORES
22.20.1 3550 Timer1 src LINK 32 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
22.20.2 3552 Timer1 pos delay s FLOAT 0.10 0.0 30.0 ERWFVS
22.20.3 3554 Timer1 neg delay s FLOAT 0.10 0.0 30.0 ERWFVS
22.20.4 3556 Timer1 mon INT32 0 0 0 ERFVS
22.20.5 3560 Timer2 src LINK 32 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
22.20.6 3562 Timer2 pos delay s FLOAT 0.10 0.0 30.0 ERWFVS
22.20.7 3564 Timer2 neg delay s FLOAT 0.10 0.0 30.0 ERWFVS
22.20.8 3566 Timer2 mon INT32 0 0 0 ERFVS

22.21 - FUNCOES/TORQUE LIMADAPT
22.21.12330Torque limit highpercFLOAT100.00.0CALCFERWF S
22.21.22332Torque limit lowpercFLOAT70.00.0CALCFERWF S
22.21.32334Torque limit rampmsUINT161000060000ERWF S
22.21.42336Torque limit sel srcLINK16/32976016384ERWF S
22.21.52338Torque limit adaptpercFLOAT0.00.00.0ERF S

23 - COMUNICAGAO

23.1 - COMUNICACAO/RS485
23.1.1 3800 Drive address UINT16 1 1 255 ERWFVS
23.1.2 3802 Serial baudrate ENUM 38400 0 2 ERWFVS

09600
119200
238400

23.1.3 3810 Serial parameter ENUM N_8 10 3 ERWFVS
0 Nenhum,8,1
1 Nenhum,8,2
2 Par,8,1
3 impar,8,1

23.1.4 3804 Serial protocol ENUM Modbus 0 1 ERWFVS
0 Modbus

1 Jbus

23.1.5 3806 Serial delay ms UINT16 0 0 1000 ERWFVS

ADV200 ° Lista de Parémetr03281



MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

23.1.6 3808 Serial swap data BIT 0 0 1 ERWFVS

23.2 - CONFIG COMUNICAGAO/FIELDBUS

23.2.1 4000 Fieldbus type ENUM Off 0 6 RWFVS

0 Off

1 CanOpen
2 DeviceNet
3 Profibus
10 DS402
30 Profidrive
40 Rte

23.2.2 4004 Fieldbus baudrate ENUM 500k 0 12 RWFVS

0 Auto
1125k
2 250k
3 500k
41M

5 9600
6 19200
793750
8 187,5k
91,5M
10 3M
11 6M
12 12M

23.2.3 4006 Fieldbus address INT16 3 0 255 RWFVS

23.2.4 4010 Fieldbus M->S enable ENUM Enable 0 1 ERWZFVS

0 Desabilitar
1 Habilitar
23.2.5 4012 Fieldbus alarm mode INT32 0 0 1 ERWZFVS
23.2.6 4014 Fieldbus state ENUM Stop 0 9 RFVS
0 Stop

1 Pré-Operacional
2 Operacional

3 Erro

4 WaitPRM

5 WaitCFG

6 DataExchange
7 DPError

8 SafeOp

9 Init

23.2.7 4398 RTE protocol ENUM None 0 0 ERFVS

0 Nenhum

1 Ethercat

2 EthernetIP
3 GdNet

4 Profinet

5 ModbusTCP
6 Powerlink
107 Profidrive

23.2.8 5608 IP address UINT32 0 0 4294967295 ERFVS

3.3 - COMUNICAGAO/FIELDBUS M->S

23.3.1 4020 Fieldbus M->S1 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

23.3.2 4022 Fieldbus M->S1 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
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0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16

4 Fill 32

5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu

8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.3.3 4024 Fieldbus M->S1 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.3.4 4026 Fieldbus M->S1 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.3.5 4030 Fieldbus M->S2 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

23.3.6 4032 Fieldbus M->S2 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3 Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.3.7 4034 Fieldbus M->S2 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.3.8 4036 Fieldbus M->S2 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.3.9 4040 Fieldbus M->S3 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

23.3.10 4042 Fieldbus M->S3 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3 Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.3.11 4044 Fieldbus M->S3 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.3.12 4046 Fieldbus M->S3 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.3.13 4050 Fieldbus M->S4 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

23.3.14 4052 Fieldbus M->S4 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
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10 Par 32
23.3.15 4054 Fieldbus M->S4 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.3.16 4056 Fieldbus M->S4 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.3.17 4060 Fieldbus M->S5 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.18 4062 Fieldbus M->S5 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill 16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32
23.3.19 4064 Fieldbus M->S5 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.3.20 4066 Fieldbus M->S5 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.3.21 4070 Fieldbus M->S6 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.22 4072 Fieldbus M->S6 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32
23.3.23 4074 Fieldbus M->S6 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.3.24 4076 Fieldbus M->S6 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.3.25 4080 Fieldbus M->S7 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.26 4082 Fieldbus M->S7 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32
23.3.27 4084 Fieldbus M->S7 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.3.28 4086 Fieldbus M->S7 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.3.29 4090 Fieldbus M->S8 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.30 4092 Fieldbus M->S8 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
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5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu

8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.3.31 4094 Fieldbus M->S8 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.3.32 4096 Fieldbus M->S8 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.3.33 4100 Fieldbus M->S9 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

23.3.34 4102 Fieldbus M->S9 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS

0 Nao atribuido

1 Count 16
2 Count 32
3Fill16

4 Fill 32

5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu

8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.3.35 4104 Fieldbus M->S9 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.3.36 4106 Fieldbus M->S9 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.3.37 4110 Fieldbus M->S10 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

23.3.38 4112 Fieldbus M->S10 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS

0 Nao atribuido

1 Count 16
2 Count 32
3Fill16

4 Fill 32

5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu

8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.3.39 4114 Fieldbus M->S10 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.3.40 4116 Fieldbus M->S10 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.3.41 4120 Fieldbus M->S11 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

23.3.42 4122 Fieldbus M->S11 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS

0 Nao atribuido

1 Count 16
2 Count 32
3Fill16

4 Fill 32

5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu

8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.3.43 4124 Fieldbus M->S11 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.3.44 4126 Fieldbus M->S11 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.3.45 4130 Fieldbus M->S12 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

23.3.46 4132 Fieldbus M->S12 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
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0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32
23.3.47 4134 Fieldbus M->S12 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.3.48 4136 Fieldbus M->S12 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.3.49 4140 Fieldbus M->S13 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.50 4142 Fieldbus M->S13 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32
23.3.51 4144 Fieldbus M->S13 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.3.52 4146 Fieldbus M->S13 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.3.53 4150 Fieldbus M->S14 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.54 4152 Fieldbus M->S14 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32
23.3.55 4154 Fieldbus M->S14 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.3.56 4156 Fieldbus M->S14 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.3.57 4160 Fieldbus M->S15 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS
23.3.58 4162 Fieldbus M->S15 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3 Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
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10 Par 32

23.3.59 4164 Fieldbus M->S15 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.3.60 4166 Fieldbus M->S15 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.3.61 4170 Fieldbus M->S16 ipa FBM2SIPA 0 0 20000 RWFVS

23.3.62 4172 Fieldbus M->S16 sys ENUM Not assigned 0 10 RW|

FVS

0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16

4 Fill 32

5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu

8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.3.63 4174 Fieldbus M->S16 mon INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.3.64 4176 Fieldbus M->S16 div FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.4 - COMUNICAGAO/FIELDBUS S->M

23.4.1 4180 Fieldbus S->M1 ipa FBS2ZMIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.2 4182 Fieldbus S->M1 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS

0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3 Fill16

4 Fill 32

5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7 Eu

8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.34184Dig Fieldbus S->M1INT3216000ERWFVS

23.4.44186Fieldbus S->M1 mulFLOAT1.01.01000.0ERWFVS

23.4.5 4190 Fieldbus S->M2 ipa FBS2MIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.6 4192 Fieldbus S->M2 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS

0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16

4 Fill 32

5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu

8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.7 4194 Dig Fieldbus S->M2 INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.4.8 4196 Fieldbus S->M2 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.4.9 4200 Fieldbus S->M3 ipa FBS2MIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.10 4202 Fieldbus S->M3 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS

0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
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3Fill 16

4 Fill 32

5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu

8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.11 4204 Dig Fieldbus S->M3 INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.4.12 4206 Fieldbus S->M3 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.4.13 4210 Fieldbus S->M4 ipa FBS2MIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.14 4212 Fieldbus S->M4 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3 Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.15 4214 Dig Fieldbus S->M4 INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.4.16 4216 Fieldbus S->M4 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.4.17 4220 Fieldbus S->MB5 ipa FBSZMIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.18 4222 Fieldbus S->M5 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.19 4224 Dig Fieldbus S->M5 INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.4.20 4226 Fieldbus S->M5 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.4.21 4230 Fieldbus S->M6 ipa FBSZMIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.22 4232 Fieldbus S->M6 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.23 4234 Dig Fieldbus S->M6 INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.4.24 4236 Fieldbus S->M6 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
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23.4.25 4240 Fieldbus S->M7 ipa FBSZMIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.26 4242 Fieldbus S->M7 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.27 4244 Dig Fieldbus S->M7 INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.4.28 4246 Fieldbus S->M7 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.4.29 4250 Fieldbus S->M8 ipa FBSZMIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.30 4252 Fieldbus S->M8 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.31 4254 Dig Fieldbus S->M8 INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.4.32 4256 Fieldbus S->M8 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.4.33 4260 Fieldbus S->M?9 ipa FBS2MIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.34 4262 Fieldbus S->M9 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.35 4264 Dig Fieldbus S->M9 INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.4.36 4266 Fieldbus S->M9 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.4.37 4270 Fieldbus S->M10 ipa FBS2MIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.38 4272 Fieldbus S->M10 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3 Fill 16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
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8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.394274Dig Fieldbus S->M10INT3216000ERWFVS
23.4.40 4276 Fieldbus S->M10 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.4.41 4280 Fieldbus S->M11 ipa FBS2MIPA 0 0 20000 RWFVS
23.4.42 4282 Fieldbus S->M11 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Néo atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32
23.4.43 4284 Dig Fieldbus S->M11 INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.4.44 4286 Fieldbus S->M11 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.4.45 4290 Fieldbus S->M12 ipa FBSZMIPA 0 0 20000 RWFVS
23.4.46 4292 Fieldbus S->M12 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32
23.4.47 4294 Dig Fieldbus S->M12 INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.4.48 4296 Fieldbus S->M12 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.4.49 4300 Fieldbus S->M13 ipa FBS2MIPA 0 0 20000 RWFVS
23.4.50 4302 Fieldbus S->M13 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32
23.4.51 4304 Dig Fieldbus S->M13 INT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.4.52 4306 Fieldbus S->M13 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS
23.4.53 4310 Fieldbus S->M14 ipa FBSZMIPA 0 0 20000 RWFVS
23.4.54 4312 Fieldbus S->M14 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
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3Fill 16

4 Fill 32

5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu

8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.55 4314 Dig Fieldbus S->M14 INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.4.56 4316 Fieldbus S->M14 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.4.57 4320 Fieldbus S->M15 ipa FBSZMIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.58 4322 Fieldbus S->M15 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.59 4324 Dig Fieldbus S->M15 INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.4.60 4326 Fieldbus S->M15 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.4.61 4330 Fieldbus S->M16 ipa FBSZMIPA 0 0 20000 RWFVS

23.4.62 4332 Fieldbus S->M16 sys ENUM Not assigned 0 10 RWFVS
0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32
3 Fill16
4 Fill 32
5 Mdplc 16
6 Mdplc 32
7 Eu
8 Eu float
9 Par 16
10 Par 32

23.4.63 4334 Dig Fieldbus S->M16 INT32 16 0 0 0 ERWFVS

23.4.64 4336 Fieldbus S->M16 mul FLOAT 1.0 1.0 1000.0 ERWFVS

23.5 - COMUNICAGAO/WORD COMP
23.5.1 4400 Word bit0 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.2 4402 Word bit1 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.3 4404 Word bit2 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.4 4406 Word bit3 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.5 4408 Word bit4 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.6 4410 Word bit5 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1

23.5.7 4412 Word bit6 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
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L DIGSEL1

23.5.8 4414 Word bit7 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL1

23.5.9 4416 Word bit8 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL1

23.5.10 4418 Word bit9 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.11 4420 Word bit10 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.12 4422 Word bit11 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.13 4424 Word bit12 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.14 4426 Word bit13 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.15 4428 Word bit14 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
23.5.16 4430 Word bit15 src LINK 16 6000 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1

23.5.17 4432 Word comp mon UINT32 16 0 0 0 ERFVS

23.6 — COMUNICACAO/WORD DECOMP
23.6.1 4450 Dig word decomp UINT32 16 0 0 0 ERWFVS
23.6.2 4452 Word decomp src LINK 16 4450 0 16384 ERWFVS
L WDECOMP

23.6.3 4454 Bit0 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.4 4456 Bit1 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.5 4458 Bit2 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.6 4460 Bit3 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.7 4462 Bit4 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.8 4464 Bit5 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.9 4466 Bit6 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.10 4468 Bit7 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.11 4470 Bit8 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.12 4472 Bit9 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.13 4474 Bit10 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.14 4476 Bit11 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.15 4478 Bit12 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.16 4480 Bit13 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.17 4482 Bit14 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.6.18 4484 Bit15 decomp mon BIT 16 0 0 1 ERFVS

23.7 — COMUNICACAO/IO EXTERNA

23.7.1 5480 External 10 enable ENUM Disable 0 1 ERWFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar

23.7.2 5482 External 10 info UINT32 0 0 4294967295 ERFVS
23.7.3 5484 External 10 state BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.7.4 5486 External 10 failcode UINT32 0 0 4294967295 ERFVS

23.8 — COMUNICAGAO/FAST LINK

23.8.1 5702 FL address UINT16 0 0 16 ERWZFVS
23.8.2 5818 FL bidirectional ENUM Enable 0 1 ERWZFVS

292ADV200 e Lista de Parametros



MenuPARDescriptionUMTypeFB BIT DefMinMaxAccMod

0 Desabilitar
1 Habilitar

23.8.3 5820 FL N of slave UINT16 0 0 32767 ERWZFVS
23.8.4 5710 FL sync slave type ENUM Pwm&Ctrl 0 2 ERWZFVS

0 Off
1 Pwm
2 Pwmé&Ctrl
23.8.5 5712 FL N Fwd slave chg UINT16 0 0 4 ERWZFVS
23.8.6 5714 FL fault enable src LINK 16 6002 0 16384 ERWFVS
L DIGSEL1
23.8.7 5730 FL Fwd 1 src LINK 16/32 6000 0 16384 ERWFVS
L FLWORD
23.8.8 5732 FL Fwd 2 src LINK 16/32 6000 0 16384 ERWFVS
L FLWORD
23.8.9 5734 FL Fwd 3 src LINK 16/32 6000 0 16384 ERWFVS
L FLWORD
23.8.10 5736 FL Fwd 4 src LINK 16/32 6000 0 16384 ERWFVS
L FLWORD
23.8.11 5830 FL Rev 1 src LINK 16/32 6000 0 16384 ERWFVS
L FLWORD
23.8.12 5832 FL Rev 2 src LINK 16/32 6000 0 16384 ERWFVS
L FLWORD
23.8.13 5750 FL Fwd 1 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.14 5752 FL Fwd 2 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.15 5754 FL Fwd 3 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.16 5756 FL Fwd 4 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.17 5758 FL Fwd 5 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.18 5760 FL Fwd 6 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.19 5762 FL Fwd 7 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.20 5764 FL Fwd 8 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.21 5850 FL Rev 1 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.22 5852 FL Rev 2 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.23 5854 FL Rev 3 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.24 5856 FL Rev 4 mon INT32 32 0 0 0 ERFVS
23.8.25 5822 FL Rev 1 slave sel UINT16 0 0 31 ERWZFVS
23.8.26 5824 FL Rev 2 slave sel UINT16 0 0 31 ERWZFVS
23.8.27 5826 FL Rev 3 slave sel UINT16 0 0 31 ERWZFVS
23.8.28 5828 FL Rev 4 slave sel UINT16 0 0 31 ERWZFVS
23.8.29 5720 Sync slave mon BIT 16 0 0 1 ERFVS
23.8.30 5722 FL fault code UINT32 0 0 0 ERFVS
24 - CONFIGURACAO DE ALARME
24.1 4500 Fault reset src LINK 16 1120 0 16384 RWFVS
L DIGSEL2
24.2 4502 ExtFlt src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS
L DIGSEL2
24.3 4504 ExtFlt activity ENUM Disable 0 4 RWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar

4 Parada rapida

24.4 4506 ExtFlt restart ENUM Disable 0 1 RWFVS
0 Desabilitar
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1 Habilitar
24.5 4508 ExtFlt restart time ms UINT16 1000 120 30000 RWFVS
24.6 4510 ExtFlt holdoff ms UINT16 0 0 10000 RWFVS
24.7 4516 MotorQT pre activity ENUM Ignore 0 4 ERWFVS

0 Ignorar

1 Aviso

0 Desabilitar

3 Parar

4 Parada rapida

24.8 4518 MotorQT pre thr perc UINT16 60 0 100 ERWFVS
24.9 4520 MotorQT src LINK 16 6000 0 16384 RWFVS

L DIGSEL2

24.10 4522 MotorQT activity ENUM Warning 0 4 RWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.11 4524 MotorOT restart ENUM Disable 0 1 RWFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar
24.12 4526 MotorOT restart time ms UINT16 1000 120 30000 RWFVS
24.13 4528 MotorQT holdoff ms UINT16 1000 0 30000 RWFVS
24.14 4530 MotorOT probe ENUM SRC 0 13 ERWFVS

0 SRC

1 Sens An1X

2 Sens An2X

3 KTY84 AnX

4 PTC AnX

5 KTY84 An1

6 KTY84 An2

7 PTC An1

8 PTC An2

9 Klixon AnX
10 KTY84 An1X
11 KTY84 An2X
12 PTC An1X
13 PTC An2X

24.15 4514 MotorOT KTY84 unit ENUM ohm 0 1 ERWFVS
0 ohm
1°C

24.16 4532 MotorQT thr cnt UINT16 0 0 32767 ERWFVS

24.17 4536 MotorOT mon cnt INT16 16/32 0 0 32767 ERFVS

24.18 4540 QOverspeed threshold rpm INT32 CALCI 0 CALCI RWFVS
24.19 4542 Overspeed activity ENUM Disable 0 4 RWFVS

0 Ignorar

1 Aviso

0 Desabilitar

3 Parar

4 Parada rapida

24.20 4544 Qverspeed holdoff ms UINT16 0 0 5000 RWFVS
24.21 4550 SpdRefLoss threshold rpm INT16 100 0 CALCI RWFVS
24.22 4552 SpdRefloss activity ENUM Ignore 0 4 RWFVS

0 Ignorar
1 Aviso
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0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.23 4554 SpdRefLoss holdoff ms UINT16 1000 0 10000 RWFVS

24.244558SpdRefLoss minThr enBITO01ERWFVS

24.25 4560 SpdFbkLoss activity ENUM Disable 0 4 RWFV _
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.26 4562 SpdFbkLoss holdoff ms UINT16 200 0 10000 RWFV

24.27 4564 SpdFbkLoss threshold rpm INT16 100 5 CALCI RWFV

24.28 4570 Drive ovld activity ENUM Ignore 0 4 ERWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.29 4572 Motor ovld activity ENUM Warning 0 4 ERWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.30 4574 Bres ovld activity ENUM Disable 0 4 ERWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.31 4582 HTsens restart ENUM Disable 0 1 ERWFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar

24.32 4584 HTsens restart time ms UINT16 20000 120 60000 ERWFVS

24.334600InAir activityENUMStopO4ERWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.34 4602 InAir restart ENUM Disable 0 1 ERWFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar

24.35 4604 InAir restart time ms UINT16 1000 120 30000 ERWFVS

24.36 4606 InAir holdoff ms UINT16 10000 1000 30000 ERWFVS

24.37 4610 Desat restart ENUM Disable 0 1 ERWFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar

24.38 4612 Desat restart time ms UINT16 2000 1000 10000 ERWFVS

24.39 4620 I0verC restart ENUM Disable 0 1 ERWFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar

24.40 4622 10verC restart time ms UINT16 2000 1000 10000 ERWFVS

ADV200 e Lista de Parametros295



MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod
24.41 4630 QverV restart ENUM Disable 0 1 ERWFVS

0 Desabilitar

1 Habilitar
24.42 4632 QverV restart time ms UINT16 2000 1000 10000 ERWFVS
24.43 4640 UnderV restart ENUM Enable 0 1 ERWFVS

0 Desabilitar
1 Habilitar
24.44 4642 UnderV restart time ms UINT16 1000 120 10000 ERWFVS
24.45 4650 UVRep attempts UINT16 5 0 1000 ERWFVS
24.46 4652 UVRep delay s UINT16 240 0 300 ERWFVS
24.47 4660 PhLoss activity ENUM Disable 0 4 ERWFVS

0 Ignorar

1 Aviso

0 Desabilitar

3 Parar

4 Parada rapida

24.48 4662 PhLoss restart ENUM Disable 0 1 ERWFVS
0 Desabilitar
1 Habilitar
24.49 4664 PhLoss restart time ms UINT16 1000 120 10000 ERWFVS
24.50 4670 Optionbus activity ENUM Disable 0 4 ERWFVS

0 Ignorar

1 Aviso

0 Desabilitar

3 Parar

4 Parada rapida
24.51 4672 Optbus fault en src LINK 16 6002 0 16384 ERWFVS

L DIGSEL1
24.52 4680 GroundFault thr perc FLOAT 10.0 0.0 150.0 ERWSFVS
24.53 4684 Brake fault activity ENUM Disable 0 4 ERWFVS

0 Ignorar

1 Aviso

0 Desabilitar

3 Parar

4 Parada rapida

24.54 4690 Extl0 activity ENUM Disable 0 4 ERWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.55 4940 FL fault activity ENUM Disable 0 4 ERWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.56 4654 Mot PhLoss activity ENUM Ignore 0 4 ERWFVS

0 Ignorar

1 Aviso

0 Desabilitar

3 Parar

4 Parada rapida
24.57 4656 Mot PhLoss holdoff ms UINT16 800 400 10000 ERWFVS
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24.58 4658 Mot PhLoss threshold A FLOAT 0.40 0 CALCF ERWFVS

24.59 4674 Mot PhLoss speed thr rpm INT16 30 10 32000 ERWFVS

24.60 4678 Mot PhLoss code UINT32 0 0 0 ERFVS

24.61 4590 Condensat activity ENUM Disable 0 4 ERWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.62 4592 Condensat holdoff s UINT16 30 0 500 ERWFVS

24.63 4576 Condensation delay s UINT16 5 0 50 ERWFVS

24.64 4596 Qverhumidity thr perc FLOAT 85.0 0.0 100 ERWFVS

24.65 4578 Overhumidity delay s UINT16 5 0 50 ERWFVS

24.66 4598 HumTSensErr code UINT32 0 0 0 ERFVS

24.67 4546 An inplLoss activity ENUM Warning 0 4 ERWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

24.68 4548 An inpLoss holdoff ms UINT16 1000 0 30000 ERWFVS

24.694568An inpLoss codeUINT32000ERFVS

24.70 4700 Alarm dig sel 1 ENUM No alarm 0 63 ERWFVS

24.71 4702 Alarm dig sel 2 ENUM No alarm 0 63 ERWFVS

24.72 4704 Alarm dig sel 3 ENUM No alarm 0 63 ERWFVS

24.73 4706 Alarm dig sel 4 ENUM No alarm 0 63 ERWFVS
0 Sem alarme
1 Sobretensao
2 Subtensao
3 Falta a terra
4 Sobrecorrente
5 Dessaturagao
6 MultiSubtensao
7 MultiSobrec
8 MultiDesat
9 Dissipador OT
10 Dissipador OTUT
11 Ar entrada OT
12 Motor OT
13 Sobrecarga drive
14 Sobrecarga motor
15 Sobrecarga Bres
16 Falta de Fase
17 Falha Opt Bus
18 Falha Opt 110
19 Falha Opt 210
20 Falha Opt Enc
21 Falha externa
22 Falha fbk velocidade
23 Sobrevelocidade
24 Perda ref velocidade
25 Alarme parada emerg
26 Desenergizagao
27 Falhar ExtlO
28 Falha FastLink
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29 Falha freio
30 Motor pre OT
31 Perda fase mot
32 Condensagéo
33 Falha Plc1
34 Falha Plc2
35 Falha Plc3
36 Falha Plc4
37 Falha Plch
38 Falha Plc6
39 Falha Plc7
40 Falha Plc8
41 Watchdog
42 Erro Trap
43System error
44 Erro do usudrio
45 Erro param
46 Load def par
47 Erro Plc cfg
48 Load def plc
49 Chave falhou
50 Erro encoder
51 Troca Opt cfg
52 HumTempSensErr
53 Falha Plc9
54 Falha Plc10
55 Falha Plc11
56 Falha Plc12
57 Falha Plc13
58 Falha Plc14
59 Falha Plc15
60 Falha Plc16
61 UV Wng&Restart
62 An inpLoss
63 UV Ride Thr
24.744720 Alm autoreset time s FLOAT 0.0 0.0 60.0 ERWFVS
24.75 4722 Alm autoreset number UINT16 20 0 100 ERWFVS

25 - REGISTRO DE ALARMES

27 - SERVICO

26 - APLICAGAO

7.1 - SERVICE/TEST GENERATOR
27.1.1 5000 Test gen dest ENUM Off 0 4 ERWZFVS

0 Off

1 Ref rampa 1

2 Ref velocidade 1
3 Ref torque 1

4 Ref corrente

27.1.2 5002 Test gen level high perc INT16 0 -200 200 ERWFVS
27.1.3 5004 Test gen level low perc INT16 0 -200 200 ERWFVS
27.1.4 5006 Test gen period s FLOAT 1.0 0.01 10.0 ERWFVS
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27.1.5 5008 Test gen out perc INT16 16/32 0 0 0 ERFVS

27.2 - SERVICE/PARAM ADAPT

27.2.1 180 Adapt Rr P gain perc FLOAT 1.0 0.01 10.0 ERWSF
27.2.2 182 Adapt Rr | time s FLOAT 1.0 0.1 10.0 ERWSF

27.2.3 184 Adapt Rrlq threshold A FLOAT CALCF 0.0 0.0 ERWZSF
27.2.4 170 Adapt Rs P gain perc FLOAT 2.0 0.01 10.0 ERWS S
27.2.5 172 Adapt Rs | time s FLOAT 0.5 0.1 10.0 ERWS S

27.2.6 174 Adapt Rslq threshold A FLOAT CALCF 0.0 0.0 ERWZS S
217.2.7 2520 Motor coef alfa FLOAT 0.00426 0.0 2.0 ERW S

27.3 - SERVICE/POSITION

27.3.1 2152 E1 Virtual pulses UINT32 CALCI 0 0 ERWFVS

27.3.2 2154 E1 Virtual position cnt UINT32 32 0 0 0 ERFVS

27.3.3 2156 E1 Revolutions INT32 32 0 0 0 ERFVS

27.3.4 2168 E1 Abs pulses UINT32 CALCI 0 0 ERFVS

27.3.5 2164 E1 Abs position cnt UINT32 32 0 0 0 ERFVS

27.3.6 2166 E1 Abs revolutions UINT32 32 0 0 0 ERFVS

21.3.7 5152 E2 Virtual pulses UINT32 CALCI 0 0 ERWFVS

27.3.8 5154 E2 Virtual position cnt UINT32 32 0 0 0 ERFVS

27.3.9 5156 E2 Revolutions INT32 32 0 0 0 ERFVS

27.3.10 5168 E2 Abs pulses UINT32 CALCI 0 0 ERFVS

27.3.11 5164 E2 Abs position cnt UINT32 32 0 0 0 ERFVS

27.3.12 5166 E2 Abs revolutions UINT32 32 0 0 0 ERFVS

27.3.13 5252 E3 Virtual pulses UINT32 CALCI 0 0 ERWFVS

27.3.14 5254 E3 Virtual position cnt UINT32 32 0 0 0 ERFVS

27.3.15 5256 E3 Revolutions INT32 32 0 0 0 ERFVS

27.3.16 2126 Resolver OVR thr V FLOAT 4.820 0.000 4.820 ERWZFVS
27.3.17 2136 Resolver MIS maxThr V FLOAT 2.280 0.000 4.820 ERWZFVS
27.3.18 2138 Resolver MIS minThr V FLOAT 3.990 0.000 4.820 ERWZFVS
27.3.19 2140 Resolver LOT thr deg FLOAT 4 0 9 ERWZFVS

27.3.20 2142 Resolver LOT hys deg FLOAT 0.5 0 9 ERWZFVS

27.3.21 2144 Resolver get reg UINT16 0 0 0 ERWZFVS

27.3.22 2146 Resolver reg mon UINT16 0 0 0 ERZFVS
27.3.232086Resolver resolutionENUM1623ERWZFVS

214 bit
316 bit

27.3.245312Encoder fbk monENUME1 AbsOOERFVS
OE1 Abs
1E1 Inc
2E2 Abs
3E2 Inc
4E1 Nenhum
5E2 Nenhum

27.4 - SERVICE/FCONFIG SERV
27.4.14520vervoltageVFLOATSIZE740820ERWZSFVS

27.5 - SERVICE/FIELDBUS SERV
27.5.1 4016 Fieldbus float order BIT 0 0 1 ERWFVS
27.5.2 4018 Profibus byte order BIT 0 0 1 ERWFVS
27.5.3 5604 InputSize UINT16 0 0 65535 ERFVS
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27.5.4 5606 OutputSize UINT16 0 0 65535 ERFVS

27.5.5 5614 PN diagnostic UINT32 0 0 4294967295 ERWFVS
27.5.6 5616 MDPIc direct map INT32 0 0 1 ERWZFVS

27.6 - SERVICE/EXT 10 SERV

27.6.1 5488 External 10 period UINT16 8 8 64 ERWFVS

27.6.2 5490 External 10 address INT16 1 1 255 ERWFVS

27.6.3 5492 External 10 baudrate ENUM 500k 0 12 ERWFVS
0 Auto
1125k
2 250k
3 500k
41M
59600
6 19200
793750
8 187,5k
91,5M
10 3M
11 6M
12 12M

27.6.4 5494 External 10 lifetime UINT16 3 1 100 ERWFVS

27.6.5 5496 External 10 err cnt UINT16 0 0 65535 ERWFVS

27.6.6 4980 Extl0 holdoff ms UINT16 1 1 10000 ERWFVS

27.6.7 4982 External 10 pdo time UINT16 4 1 10000 ERWFVS
27.6.8 4984 External 10 HB time ms UINT16 100 8 10000 ERWFVS

27.7 - SERVICE/FAST LINK SERV
21.7.1 4946 FL fault holdoff us UINT16 250 125 10000 ERWFVS
21.1.2 5790 FLRxTimeoutHoldOff UINT16 4 0 4000 ERWFVS
21.1.3 5792 FLRxTimeoutCnt UINT16 0 0 0 ERFVS

21.7.4 5794 FLSyncSlaveEHoldOff UINT16 4 0 4000 ERWFVS
21.1.5 5796 FLSyncSlaveErrCnt UINT16 0 0 0 ERFVS

27.8 - SERVICE/SERIAL NUMBERS
27.8.1 520 Product S/N UINT32 0 0 0 RFVS

21.8.2 522 Regulation S/N UINT32 0 0 0 RFVS

27.8.3 524 Power S/N UINT32 0 0 0 RFVS

27.8.4 536 Slot1 card S/N UINT32 0 0 0 RFVS

27.8.5 538 Slot2 card S/N UINT32 0 0 0 RFVS

27.8.6 540 Slot3 card S/N UINT32 0 0 0 RFVS

27.9 - SERVICE/SENSORLESS VF

27.9.1 3356 Magn curr speed zero perc UINT32 150 50 200 ERW S
27.9.2 3384 Vi catch min time ms UINT16 600 1 20000 ERW V
27.9.3 2456 AC brake max time ms FLOAT 20000 1 60000.0 ERWS V
27.9.4 2458 AC brake max curr perc UINT16 150 101 200 ERWS V
27.9.5 2496 Steady curr filter FLOAT 10.0 0.0 1000.0 ERWZ V

27.10 - SERVICE/CURRENTS
27.10.1 80 Phase current U A FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS
27.10.2 82 Phase current V A FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS
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27.10.3 84 Phase current W A FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS
27.10.4 90 Phase current RMS U A FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS
27.10.5 92 Phase current RMS V A FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS
27.10.6 94 Phase current RMS W A FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERFVS
27.10.7 78 Phase current filter ms UINT16 0 0 20 ERWFVS

7.11 - SERVICE/MOTOR PHLOSS
27.11.1 4676 Mot PhLoss magn time ms UINT16 5000 1000 20000 ERWFVS
27.11.2 4688 Mot PhLoss wait ms UINT16 1000 0 10000 ERWFVS
27.11.3 4694 Mot PhLoss SRL delay ms UINT16 200 0 1000 ERWFVS

‘

7.12 - SERVICE/LC SERV
27.12.1 200 Thermal_resistance1 degC/W FLOAT 0.02 0 1 ERWSFVS
27.12.2 202 Thermal_resistance2 degC/W FLOAT 0 0 1 ERWSFVS
27.12.3 206 Powerloss factor1 FLOAT 0.005 0 1 ERWSFVS
27.12.4 210 Liquid temp filter ms UINT16 1000 0 10000 ERWFVS
27.12.5 212 Powerloss factor2 FLOAT 0 0 1 ERWSFVS
27.12.6 4594 HumTSensErr activity ENUM Disable 0 4 ERWFVS
0 Ignorar
1 Aviso
0 Desabilitar
3 Parar
4 Parada rapida

‘

27.12.7 4580 HumTSensErr holdoff s UINT16 3 1 50 ERWFVS
27.12.8 6052 LC sens err enable UINT16 2 0 0 ERWSFVS

‘

7.13 - SERVICE/MAGNETIZATION
27.13.1 2500 DSP enabler code UINT32 38991 0 4294967295 ERWFVS
27.13.2 2502 SoftScope N page UINT16 0 0 65535 ERWFVS

‘

7.14 - SERVICE/OBSOLETE PARAMS
27.14.1 2400 Voltage flux boost perc FLOAT 0.0 0.0 15.0 ERWS V_
27.14.2 2402 Voltage boost gain V/A FLOAT 0.0 0.0 0.0 ERWS V_
27.14.3 2470 Damping gain perc UINT16 0 0 100 ERW V
27.14.4 2472 Damping threshold 1 Hz INT16 20 5 100 ERW _V_
27.14.5 2474 Damping threshold 2 Hz INT16 30 5 100 ERW V
27.14.6 2508 Motor temp K FLOAT 0 0.0 0 ERWFVS
27.15.4241xe_filter_ msFLOAT10.01.0100.0ERWZFVS

7.15 - SERVICE/FILTERS
27.15.1 30 Display spd filter ms UINT16 200 10 1000 ERWFVS
27.15.2 32 Display trq filter ms UINT16 200 10 1000 ERWFVS
27.15.3 34 Display cosphi filt ms UINT16 600 0 1000 ERWFVS

‘

7.16 - SERVICE/TEST VAR
27.16.1 5060 Var 1 addr UINT32 3759169536 0 0 ERWFVS
27.16.2 5062 Var 2 addr UINT32 3759169536 0 0 ERWFVS
27.16.3 5070 Var 1 type ENUM Not assigned 0 2 ERWFVS

‘

0 Nao atribuido
1 Count 16
2 Count 32

27.16.4 5072 Var 2 type ENUM Not assigned 0 2 ERWFVS

ADV200 e Lista de Parametros 301



MenuPARDescriptionUMTypeFB BITDefMinMaxAccMod

0 Nao atribuido

27.16.5 5080 Var 1 mon INT32 0 0 0 ERFVS

27.16.6 5082 Var 2 mon INT32 0 0 0 ERFVS

7.17 - SERVICE/OBSERVER

27.17.1 2570 Flux obsv gain FLOAT 1.0 0.0 5.0 ERWSF S

27.17.2 2572 Flux obsv enable BIT 0 0 1 ERWSF S

27.17.3 2574 Flux obsv filter tau ms FLOAT 4.0 0.01 10.0 ERWSF S

27.17.4 2576 Flux obsv speed thrd perc FLOAT 15.0 0.0 400.0 ERWSF S

7.18 - SERVICE/SD CARD
27.18.1 598 Load from SD card BIT 0 0 1 ERWZFVS

28 — CONFIGURAGAO DE RECEITA

28.1 6300 Recipe config 1 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.2 6302 Recipe config 2 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.3 6304 Recipe config 3 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.4 6306 Recipe config 4 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.5 6308 Recipe config 5 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.6 6310 Recipe config 6 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.7 6312 Recipe config 7 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.8 6314 Recipe config 8 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.9 6316 Recipe config 9 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.10 6318 Recipe config 10 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.11 6320 Recipe config 11 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.12 6322 Recipe config 12 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.13 6324 Recipe config 13 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.14 6326 Recipe config 14 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.15 6328 Recipe config 15 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.16 6330 Recipe config 16 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.17 6332 Recipe config 17 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.18 6334 Recipe config 18 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.19 6336 Recipe config 19 UINT16 0 0 0 RWFVS

28.20 6338 Recipe config 20 UINT16 0 0 0 RWFVS
29 - RECIPE

PARAMETROS NAO PRESENTES NO MENU

- 220 Theta ref mon INT32 0.0 0.0 0.0 ER

- 224 Flux ref mon INT32 0.0 0.0 0.0 ER

- 262 Motor speed nofilter FF INT16 16 0 0 0 ER

- 362 Drive overload trip BIT 16 0 0 1 ER

- 366 Drive overload 80% BIT 16 00 1 ER

- 626 Ramp ref out mon FF INT16 16 0 0 0 ER

- 760 Ramp out mon FF INT16 16 0 0 0 ER

- 764 Ramp acc state BIT16 00 1 ER

- 766 Ramp dec state BIT16 00 1 ER

-934 Refis0BIT16 001 ER
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-936 Refis O delay BIT16 00 1 ER

- 938 Refis 0 Vf limit BIT16 00 1 ER

- 944 Speed is0BIT 16 00 1 ER

- 946 Speed is 0 delay BIT 16 0 0 1 ER

- 956 Speed thr 1 2mon BIT 16 00 1 ER

- 966 Set speed BIT 16 00 1 ER

- 976 Speed thr 3mon BIT16 00 1 ER

- 986 Current thr mon BIT 16 00 1 ER

- 1030 Local/remote mon BIT 16 00 1 ER

- 1060 Sequencer status UINT16 16 0 0 0 ER

- 1062 Drive OKBIT 16 00 1 ER

- 1064 Drive ready BIT 16 00 1 ER

- 1072 UV Wng&Restart BIT 16 0 0 1 ER

- 1110 Digital input Emon BIT16 00 1 ER

- 1112 Digital input 1 mon BIT 16 00 1 ER

- 1114 Digital input 2 mon BIT 16 0 0 1 ER

- 1116 Digital input 3 mon BIT 16 0 0 1 ER

- 1118 Digital input 4 mon BIT 16 00 1 ER

- 1120 Digital input 5 mon BIT 16 0 0 1 ER

- 1210 Digital input 1Xmon BIT16 00 1 ER

- 1212 Digital input 2X mon BIT 16 0 0 1 ER

- 1214 Digital input 3X mon BIT 16 00 1 ER

- 1216 Digital input 4X mon BIT16 00 1 ER

- 1218 Digital input 5X mon BIT 16 0 0 1 ER

- 1220 Digital input 6X mon BIT 16 00 1 ER

- 1222 Digital input 7Xmon BIT16 00 1 ER

- 1224 Digital input 8X mon BIT 16 0 0 1 ER

- 1530 Analog inp1 BIT16 00 1 ER

-1540 Aninp 1 errmon BIT16 00 0 ER

- 1542 Analog inp1>thr BIT 16 0 0 1 ER

- 1580 Analog inp2 BIT16 00 1 ER

-1590 Aninp 2errmon BIT16 00 0 ER

- 1592 Analog inp2>thr BIT 16 0 0 1 ER

- 1640 Aninp 1X errmon BIT 16 0 0 0 ER

- 1690 Aninp 2X errmon BIT 16 0 0 0 ER

- 2388 Torque ref nofilter perc FLOAT 16 0.0 0.0 0.0 ER

- 2396 Torque nofilter perc FLOAT 16 0.0 0.0 0.0 ER

- 3006 Speed ratio out mon rpm INT16 16 0 0 0 ER

- 3180 Brake controlmon BIT 16 0 0 1 ER

- 3192 Brake open thr mon perc FLOAT 0 0.0 0 ERS

- 3214 Motor overload trip BIT 16 00 1 ER

- 3262 Bres overload trip BIT16 00 1 ER

- 3374 Vf catch out INT32 16 0 0 0 ER

- 3442 Powerloss rampdown BIT 16 0 0 1 ER

- 3446 Powerloss nextratio INT32 32 00 0 ER

- 3448 Powerloss nextactive BIT 16 00 1 ER

- 3480 Vdc ctrl ramp freeze BIT 16 00 1 ER

- 3512 Drv thr overtemp mon UINT32 0 0 0 ER

- 3514 Mot thr overtemp mon UINT32 0 0 0 ER

- 4372 DS402 status word UINT16 16 0 0 65535 ER

- 4394 PFdrv status word 1 UINT16 16 0 0 65535 ER

- 4396 PFdrv status word 2 UINT16 16 0 0 65535 ER
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- 4538 KTY84/PTC current mA UINT32 2 1 10 ERWS

-4708 Alm digoutmon 1BIT1600 1 ER

-4710 Alm dig outmon 2BIT16 00 1 ER

-4712 Aim dig out mon 3 BIT 16 00 1 ER

-4714 Alim digoutmon 4 BIT1600 1 ER

- 4770 First alarm UINT32 16 0 0 0 ERW

- 4780 Alarm PLC UINT16 0 0 0 ER

- 4840 Alarm lo state UINT32 3200 0 ER

- 4842 Alarm hi state UINT32 320 0 0 ER

- 5510 Digital input 9X mon BIT 16 0 0 1 ER

- 5512 Digital input10X mon BIT 16 00 1 ER

- 5514 Digital input11Xmon BIT 16 00 1 ER

- 5516 Digital input12X mon BIT 16 0 0 1 ER

- 5518 Digital input13X mon BIT 16 00 1 ER

- 5520 Digital input14X mon BIT 16 00 1 ER

- 5522 Digital input15X mon BIT 16 0 0 1 ER

- 5524 Digital input16X mon BIT 16 00 1 ER

-5800 FL Fwd 1 inv mon INT32 32 00 0 ER

-5802 FL Fwd 2 inv mon INT32 3200 0 ER

- 5804 FL Fwd 3 inv mon INT32 32 00 0 ER

- 5806 FL Fwd 4 inv mon INT32 32 00 0 ER

- 5808 FL Fwd 5 inv mon INT32 3200 0 ER

-5810 FL Fwd 6 inv mon INT32 32 0 0 0 ER

-5812 FL Fwd 7 inv mon INT32 32 0 0 0 ER

-5814 FL Fwd 8 inv mon INT32 3200 0 ER

- 6000 Null UINT32 3200 0 ER

- 6002 One UINT32321 1 1ER

- 6004 Speed limit state BIT 16 0 0 1 ER

- 6006 Current limit state BIT16 00 1 ER

- 6044 Condensation state UINT32 0 0 0 ER

- 6046 Overhumidity state UINT32 0 0 0 ER
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L_ANOUT

6000NulI(*)

626Ramp ref out mon(*)
628Ramp setpoint1.7

760Ramp out mon(*)

664Speed setpoint1.8

260Motor speed1.9

262Motor speed nofilter(*)
2150Encoder 1 speed17.2.13
5150Encoder 2 speed17.3.13
2500utput current1.1

2520utput voltage1.2

2540utput frequency1.3
2560utput power1.4

280Torque current ref1.19
282Magnet current ref1.20
284Torque current1.21
286Magnet current1.22
2360Torque lim Pos Inuse20.9
2362Torque lim Neg Inuse20.10
2386Torque ref %20.18
2388Torque ref nofilter(*)
2394Torque %20.20

2396Torque nofilter(*)

270DC link voltage1.10
3006Speed ratio out mon(*)
3070Droop out mon22.2.5
852Multi ref out mon7.24
870Mpot setpoint8.1

894Mpot output mon8.13

920Jog output mon9.6
3104Inertia comp mon22.3.3
1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.45
368Drive overload accum1.24
3212Motor overload accum1.23
3260Bres overload accum1.25
2232Spd reg P gain Inuse18.11
2234Spd reg | gain Inuse18.12
2246Speed reg P factor18.16
2248Speed reg | factor18.17
3446Powerloss nextratio(*)
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35

4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.12.1

3702Pad 222.12.2

PARDescriptionMenu

3704Pad 322.12.3
3706Pad 422.12.4
3708Pad 522.12.5
3710Pad 622.12.6
3712Pad 722.12.7
3714Pad 822.12.8
3716Pad 922.12.9
3718Pad 1022.12.10
3720Pad 1122.12.11
3722Pad 1222.12.12
3724Pad 1322.12.13
3726Pad 1422.12.14
3728Pad 1522.12.15
3730Pad 1622.12.16
5008Test gen out27.1.5
5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5802FL Fwd 2 inv mon(*)
5804FL Fwd 3 inv mon(*)
5806FL Fwd 4 inv mon(*)
5808FL Fwd 5 inv mon(*)
5810FL Fwd 6 inv mon(*)
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5814FL Fwd 8 inv mon(*)
4538KTY84/PTC current(*)
2346Torque current ref 120.15
2342Working load1.18
6078Valve opening ctrl22.19.17
6042Liquid temp mon22.19.9
6074PI Setpoint22.19.15

L_CMP

XXXX(1)

626Ramp ref out mon(*)
628Ramp setpoint1.7
760Ramp out mon(*)
664Speed setpoint1.8
260Motor speed1.9
262Motor speed nofilter(*)
2150Encoder 1 speed17.2.13
5150Encoder 2 speed17.3.13
2500utput current1.1
2520utput voltage1.2
2540utput frequency1.3
2560utput power1.4
280Torque current ref1.19
282Magnet current ref1.20
284Torque current1.21
286Magnet current1.22
2386Torque ref %20.18
2388Torque ref nofilter(*)
2394Torque %20.20
2396Torque nofilter(*)
270DC link voltage1.10
3006Speed ratio out mon(*)
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3070Droop out mon22.2.5
852Multi ref out mon7.24

870Mpot setpoint8.1

894Mpot output mon8.13

920Jog output mon9.6
1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.45
368Drive overload accum1.24
3212Motor overload accum1.23
3260Bres overload accum1.25
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12

3724Pad 1322.13.13

3726Pad 1422.13.14

3728Pad 1522.13.15

3730Pad 1622.13.16

5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5802FL Fwd 2 inv mon(*

(")
5804FL Fwd 3 inv mon(*)
5806FL Fwd 4 inv mon(*)
5808FL Fwd 5 inv mon(*)
5810FL Fwd 6 inv mon(*)
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5814FL Fwd 8 inv mon(*)
2346Torque current ref 120.15

(1) the XXXX parameter changes according
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to the src parameter used:

960 Set speed ref src
(1) = 968 Dig set speed ref10.11

3660 Compare input 1 src
(1) = 3650 Dig compare input 1 22.12.1

3662 Compare input 2 src
(1) = 3652 Dig compare input 2 22.12.2

L_CTRLMODE

XXXX(2)

6206Ctrl mode sel mon22.16.5
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12

3724Pad 1322.13.13

3726Pad 1422.13.14

3728Pad 1522.13.15

3730Pad 1622.13.16

(2) the XXXX parameter changes according
to the src parameter used:

6200Ctrl mode src
(2) = 556 Control mode select22.16.1

L_DIGSEL1

6000NulI(*)
60020ne(*)
1110Digital input E mon(*)
1112Digital input 1 mon(*)
1114Digital input 2 mon(*)

PARDescriptionMenu

1116Digital input 3 mon(*)
1118Digital input 4 mon(*)
1120Digital input 5 mon(*)
1210Digital input 1X mon(*)
1212Digital input 2X mon(*)
1214Digital input 3X mon(*)
1216Digital input 4X mon(*)
1218Digital input 5X mon(*)
1220Digital input 6X mon(*)
1222Digital input 7X mon(*)
1224Digital input 8X mon(*)
5510Digital input 9X mon(*)
5512Digital input10X mon(*)
5514Digital input11X mon(*)
5516Digital input12X mon(*)
5518Digital input13X mon(*)
5520Digital input14X mon(*)
5522Digital input15X mon(*)
5524Digital input16X mon(*)
1062Drive OK(*)

1064Drive ready(*)

934Ref is 0(*)

936Ref is 0 delay(*)
944Speed is 0(*)

946Speed is 0 delay(*)
956Speed thr 1_2 mon(*)
966Set speed(*)

976Speed thr 3 mon(*)
986Current thr mon(*)
1066Enable state mon1.26
1068Start state mon1.27
1070FastStop state mon1.28
1024Enable cmd mon11.13
1026Start cmd mon11.14
1028FastStop cmd mon11.15
1054Safe start mon11.16
1034Drv interlock mon11.25
4708AIm dig out mon 1(*)
4710AIm dig out mon 2(*)
4712Alm dig out mon 3(*)
4714AIm dig out mon 4(*)
1530Analog inp1<thr(*)
1542Analog inp1>thr(*)
1580Analog inp2<thr(*)
1592Analog inp2>thr(*)
362Drive overload trip(*)
3214Motor overload trip(*)
3262Bres overload trip(*)
366Drive overload 80%(*)
1048FR start mon11.21
1050FR reverse mon11.22
4454Bit0 decomp mon23.6.3
4456Bit1 decomp mon23.6.4
4458Bit2 decomp mon23.6.5
4460Bit3 decomp mon23.6.6
4462Bit4 decomp mon23.6.7
4464Bit5 decomp mon23.6.8
4466Bit6 decomp mon23.6.9
4468Bit7 decomp mon23.6.10
4470Bit8 decomp mon23.6.11
4472Bit9 decomp mon23.6.12
4474Bit10 decomp mon23.6.13
4476Bit11 decomp mon23.6.14
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4478Bit12 decomp mon23.6.15
4480Bit13 decomp mon23.6.16
4482Bit14 decomp mon23.6.17
4484Bit15 decomp mon23.6.18
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10
3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12
3724Pad 1322.13.13
3726Pad 1422.13.14
3728Pad 1522.13.15
3730Pad 1622.13.16
6004Speed limit state(*)
6006Current limit state(*)
764Ramp acc state(*)
766Ramp dec state(*)
1030Local/remote mon(*)
4780Alarm PLC(*)
3676Compare output22.12.8
3442Powerloss rampdown(*)
3448Powerloss nextactive(*)
3180Brake control mon(*)
3304Par set select mon22.8.3
5720Sync slave mon23.8.29
3512Drv thr overtemp mon(*)
3514Mot thr overtemp mon(*)
6044Condensation state(*)
60460verhumidity state(*)
938Ref is 0 Vf limit(*)

1072UV Wng&Restart(*)
3556Timer1 mon22.20.4
3566Timer2 mon22.20.8
1540An inp 1 err mon(*)
1590An inp 2 err mon(*)
1640An inp 1X err mon(*)
1690An inp 2X err mon(*)
5350Encoder 1 state17.2.15
5360Encoder 2 state17.3.15
5370Encoder 3 state17.4.6
3312UV RT state22.11.11
6080Pump command22.19.18

L_DIGSEL2

6000NulI(*)

60020ne(*)

1110Digital input E mon(*)
1112Digital input 1 mon(*)
1114Digital input 2 mon(*)
1116Digital input 3 mon(*)
1118Digital input 4 mon(*)
1120Digital input 5 mon(*)
1210Digital input 1X mon(*)
1212Digital input 2X mon(*)
1214Digital input 3X mon(*)
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1216Digital input 4X mon(*)
1218Digital input 5X mon(*)
1220Digital input 6X mon(*)
1222Digital input 7X mon(*)
1224Digital input 8X mon(*)
5510Digital input 9X mon(*)
5512Digital input10X mon(*)
5514Digital input11X mon(*)
5516Digital input12X mon(*)
5518Digital input13X mon(*)
5520Digital input14X mon(*)
5522Digital input15X mon(*)
5524Digital input16X mon(*)
4454Bit0 decomp mon23.6.3
4456Bit1 decomp mon23.6.4
4458Bit2 decomp mon23.6.5
4460Bit3 decomp mon23.6.6
4462Bit4 decomp mon23.6.7
4464Bit5 decomp mon23.6.8
4466Bit6 decomp mon23.6.9
4468Bit7 decomp mon23.6.10
4470Bit8 decomp mon23.6.11
4472Bit9 decomp mon23.6.12
4474Bit10 decomp mon23.6.13
4476Bit11 decomp mon23.6.14
4478Bit12 decomp mon23.6.15
4480Bit13 decomp mon23.6.16
4482Bit14 decomp mon23.6.17
4484Bit15 decomp mon23.6.18
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12

3724Pad 1322.13.13

3726Pad 1422.13.14

3728Pad 1522.13.15

3730Pad 1622.13.16
1530Analog inp1<thr(*)
1542Analog inp1>thr(*)
1580Analog inp2<thr(*)
1592Analog inp2>thr(*)
1048FR start mon11.21
1050FR reverse mon11.22
3676Compare output22.12.8
3480Vdc ctrl ramp freeze(*)
3556Timer1 mon22.20.4
3566Timer2 mon22.20.8
3312UV RT state22.11.11

L_DIGSEL3

XXXX(3)

6000Null(*)

60020ne(*)

1110Digital input E mon(*)
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1112Digital input 1 mon(*)
1114Digital input 2 mon(*)
1116Digital input 3 mon(*)
1118Digital input 4 mon(*)
1120Digital input 5 mon(*)
1210Digital input 1X mon(*)
1212Digital input 2X mon(*)
1214Digital input 3X mon(*)
1216Digital input 4X mon(*)
1218Digital input 5X mon(*)
1220Digital input 6X mon(*)
1222Digital input 7X mon(*)
1224Digital input 8X mon(*)
5510Digital input 9X mon(*
5512Digital input10X mon(*)
5514Digital input11X mon(*)
5516Digital input12X mon(*)
5518Digital input13X mon(*)
5520Digital input14X mon(*)
5522Digital input15X mon(*)
5524Digital input16X mon(*)
1062Drive OK(*)

1064Drive ready(*)

934Ref is 0(*)

936Ref is 0 delay(*)
944Speed is 0(*)

946Speed is 0 delay(*)
956Speed thr 1_2 mon(*)
966Set speed(*)

976Speed thr 3 mon(*)
986Current thr mon(*)
1066Enable state mon1.26
1068Start state mon1.27
1070FastStop state mon1.28
1024Enable cmd mon11.13
1026Start cmd mon11.14
1028FastStop cmd mon11.15
1054Safe start mon11.16
1034Drv interlock mon11.25
4708Alm dig out mon 1(*)
4710AIm dig out mon 2(*)
4712AIm dig out mon 3(*)
4714Alm dig out mon 4(*)
1530Analog inp1<thr(*)
1542Analog inp1>thr(*)
1580Analog inp2<thr(*)
1592Analog inp2>thr(*)
362Drive overload trip(*)
3214Motor overload trip(*)
3262Bres overload trip(*)
366Drive overload 80%(*)
1048FR start mon11.21
1050FR reverse mon11.22
4454Bit0 decomp mon23.6.3
4456Bit1 decomp mon23.6.4
4458Bit2 decomp mon23.6.5
4460Bit3 decomp mon23.6.6
4462Bit4 decomp mon23.6.7
4464Bit5 decomp mon23.6.8
4466Bit6 decomp mon23.6.9
4468Bit7 decomp mon23.6.10
4470Bit8 decomp mon23.6.11
4472Bit9 decomp mon23.6.12
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4474Bit10 decomp mon23.6.13
4476Bit11 decomp mon23.6.14
4478Bit12 decomp mon23.6.15
4480Bit13 decomp mon23.6.16
4482Bit14 decomp mon23.6.17
4484Bit15 decomp mon23.6.18
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12

3724Pad 1322.13.13

3726Pad 1422.13.14

3728Pad 1522.13.15

3730Pad 1622.13.16
6004Speed limit state(*)
6006Current limit state(*)
764Ramp acc state(*)
766Ramp dec state(*)
4780Alarm PLC(*)
3676Compare output22.12.8
5720Sync slave mon23.8.29
3556Timer1 mon22.20.4
3566Timer2 mon22.20.8

(3) the XXXX parameter changes according
to the src parameter used:

1014 Local/remote src
(3) = 1012 Dig local/remote 11.7

L_FBS2M

XXXX(4)

66000Null(*)

60020ne(*)

626Ramp ref out mon(*)
628Ramp setpoint1.7
760Ramp out mon(*)
664Speed setpoint1.8
260Motor speed1.9
262Motor speed nofilter(*)
2150Encoder 1 speed17.2.13
5150Encoder 2 speed17.3.13
2500utput current1.1
2520utput voltage1.2
2540utput frequency1.3
280Torque current ref1.19
282Magnet current ref1.20
284Torque current1.21
286Magnet current1.22
2360Torque lim Pos Inuse20.9
2362Torque lim Neg Inuse20.10
2386Torque ref %20.18
2388Torque ref nofilter(*)
2394Torque %20.20
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2396Torque nofilter(*)

270DC link voltage1.10
2162Encoder 1 position17.2.14
2154E1 Virtual position27.3.2
2156E1 Revolutions27.3.3
3006Speed ratio out mon(*)
3070Droop out mon22.2.5
852Multi ref out mon7.24
870Mpot setpoint8.1

894Mpot output mon8.13

920Jog output mon9.6
3104Inertia comp mon22.3.3
1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.45
368Drive overload accum1.24
3212Motor overload accum1.23
3260Bres overload accum1.25
272Heatsink temperature1.11
1060Sequencer status(*)
4432Word comp mon23.5.17
3446Powerloss nextratio(*)
4372DS402 status word(*)
4394PFdrv status word 1(*)
4396PFdrv status word 2(*)
2246Speed reg P factor18.16
2248Speed reg | factor18.17
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12

3724Pad 1322.13.13

3726Pad 1422.13.14

3728Pad 1522.13.15

3730Pad 1622.13.16

4770First alarm(*)

4840Alarm lo state(*)

4842Alarm hi state(*)

PARDescriptionMenu

1100Digital input mon1.29
1200Digital input X mon1.31
5008Test gen out27.1.5
5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5802FL Fwd 2 inv mon(*)
5804FL Fwd 3 inv mon(*)
5806FL Fwd 4 inv mon(*)
5808FL Fwd 5 inv mon(*)
5810FL Fwd 6 inv mon(*)
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5814FL Fwd 8 inv mon(*)
5850FL Rev 1 mon23.8.21
5852FL Rev 2 mon23.8.22
5854FL Rev 3 mon23.8.23
5856FL Rev 4 mon23.8.24

(4) the XXXX parameter changes according
to the src parameter used:

4340 DS402 cw src
(4) = 4024 Fieldbus M->S1 mon 23.3.3

4346 PFdrv cw 1 src
(4) = 4024 Fieldbus M->S1 mon 23.3.3

4348 PFdrv cw 2 src
(4) = 4034 Fieldbus M->S2 mon 23.3.7

L_FLUXREFSEL

5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16

L_FLWORD

6000Null(*)

60020ne(*)

626Ramp ref out mon(*)
628Ramp setpoint1.7
760Ramp out mon(*)
664Speed setpoint1.8
260Motor speed1.9

262Motor speed nofilter(*)
2150Encoder 1 speed17.2.13
5150Encoder 2 speed17.3.13
2500utput current1.1
2520utput voltage1.2
2540utput frequency1.3
280Torque current ref1.19
282Magnet current ref1.20
284Torque current1.21
286Magnet current1.22
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2360Torque lim Pos Inuse20.9
2362Torque lim Neg Inuse20.10
2386Torque ref %20.18
2388Torque ref nofilter(*)
2394Torque %20.20

2396Torque nofilter(*)

270DC link voltage1.10
2162Encoder 1 position17.2.14
2154E1 Virtual position27.3.2
2156E1 Revolutions27.3.3
5162Posigao Encoder 2 17.3.14
5154E2 Posigao virtual27.3.8
5156E2 Revolutions27.3.9
3006Speed ratio out mon(*)
3070Droop out mon22.2.5
852Multi ref out mon7.24
870Mpot setpoint8.1

894Mpot output mon8.13

920Jog output mon9.6

3104Inertia comp mon22.3.3
1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.45
368Drive overload accum1.24
3212Motor overload accum1.23
3260Bres overload accum1.25
272Heatsink temperature1.11
1060Sequencer status(*)
4432Word comp mon23.5.17
3446Powerloss nextratio(*)
4372DS402 status word(*)
4394PFdrv status word 1(*)
4396PFdrv status word 2(*)
2246Speed reg P factor18.16
2248Speed reg | factor18.17
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11
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3722Pad 1222.13.12
3724Pad 1322.13.13
3726Pad 1422.13.14
3728Pad 1522.13.15
3730Pad 1622.13.16
4770First alarm(*)
4840Alarm lo state(*)
4842Alarm hi state(*)
1100Digital input mon1.29
1200Digital input X mon1.31
5008Test gen out27.1.5
5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5802FL Fwd 2 inv mon(*)
5804FL Fwd 3 inv mon(*)
5806FL Fwd 4 inv mon(*)
5808FL Fwd 5 inv mon(*)
5810FL Fwd 6 inv mon(*)
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5814FL Fwd 8 inv mon(*)
5850FL Rev 1 mon23.8.21
5852FL Rev 2 mon23.8.22
5854FL Rev 3 mon23.8.23
5856FL Rev 4 mon23.8.24
220Theta ref mon(*)
224Flux ref mon(*)

L_LIM

6000Null(*)

1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
2380Dig torque ref 120.12
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.45
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4
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3708Pad 522.13.5
3710Pad 622.13.6
3712Pad 722.13.7
3714Pad 822.13.8
3716Pad 922.13.9
3718Pad 1022.13.10
3720Pad 1122.13.11
3722Pad 1222.13.12
3724Pad 1322.13.13
3726Pad 1422.13.14
3728Pad 1522.13.15
3730Pad 1622.13.16
5008Test gen out27.1.5
5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5802FL Fwd 2 inv mon(*)
5804FL Fwd 3 inv mon(*)
5806FL Fwd 4 inv mon(*)
5808FL Fwd 5 inv mon(*)
5810FL Fwd 6 inv mon(*)
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5814FL Fwd 8 inv mon(*)

L_MLTREF

XXXX(5)

1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
852Multi ref out mon7.24

894Mpot output mon8.13
2150Encoder 1 speed17.2.13
5150Encoder 2 speed17.3.13
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.45
3070Droop out mon22.2.5
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4
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3708Pad 522.13.5
3710Pad 622.13.6
3712Pad 722.13.7
3714Pad 822.13.8
3716Pad 922.13.9
3718Pad 1022.13.10
3720Pad 1122.13.11
3722Pad 1222.13.12
3724Pad 1322.13.13
3726Pad 1422.13.14
3728Pad 1522.13.15
3730Pad 1622.13.16
5008Test gen out27.1.5
5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5802FL Fwd 2 inv mon(*)
5804FL Fwd 3 inv mon(*)
5806FL Fwd 4 inv mon(*)
5808FL Fwd 5 inv mon(*)
5810FL Fwd 6 inv mon(*)
5800FL Fwd 1 inv mon(*)
5814FL Fwd 8 inv mon(*)

(4) the XXXX parameter changes according

to the src parameter used:

222 Theta ref src
(5) = 220 Theta ref mon(*)

226 Flux ref src
(5) = 224 Flux ref mon(*)

610 Ramp ref 1 src
(5) = 600 Dig ramp ref 15.1

612 Ramp ref 2 src
(5) = 602 Dig ramp ref 2 5.2

614 Ramp ref 3 src
(5) = 604 Dig ramp ref 3 5.3

650 Speed ref 1 src
(5) = 640 Dig speed ref 15.15

652 Speed ref 2 src
(5) = 642 Dig speed ref 2 5.16

832 Multi ref 0 src
(5) = 800 Multi reference 0 7.1

834 Multi ref 1 src
(5) = 802 Multi reference 17.2

L_NLIM
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6000NulI(*)

1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
2380Dig torque ref 120.12
2374Torque limit neg20.7
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.45
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12

3724Pad 1322.13.13

3726Pad 1422.13.14

3728Pad 1522.13.15

3730Pad 1622.13.16

5008Test gen out27.1.5

5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5802FL Fwd 2 inv mon(*)

5804FL Fwd 3 inv mon(*)

5806FL Fwd 4 inv mon(*)

5808FL Fwd 5 inv mon(*)

5810FL Fwd 6 inv mon(*)

5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5814FL Fwd 8 inv mon(*)

L_PLIM

6000NulI(*)
1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
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2380Dig torque ref 120.12
2372Torque limit pos20.6
2338Torque limit adapt22.21.5
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.45
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12

3724Pad 1322.13.13

3726Pad 1422.13.14

3728Pad 1522.13.15

3730Pad 1622.13.16

5008Test gen out27.1.5

5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5802FL Fwd 2 inv mon(*)

5804FL Fwd 3 inv mon(*)

5806FL Fwd 4 inv mon(*)

5808FL Fwd 5 inv mon(*)

5810FL Fwd 6 inv mon(*)

5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5814FL Fwd 8 inv mon(*)

L_RESFREEZE
L_REF =

1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
626Ramp ref out mon(*)
664Speed setpoint1.8
262Motor speed nofilter(*)
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2150Encoder 1 speed17.2.13
5150Encoder 2 speed17.3.13
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.45
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12

3724Pad 1322.13.13

3726Pad 1422.13.14

3728Pad 1522.13.15

3730Pad 1622.13.16

5008Test gen out27.1.5

5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5802FL Fwd 2 inv mon(*)

5804FL Fwd 3 inv mon(*)

5806FL Fwd 4 inv mon(*)

5808FL Fwd 5 inv mon(*)

5810FL Fwd 6 inv mon(*)

5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5814FL Fwd 8 inv mon(*)

6000NuUlI(*)
1110Digital input E mon(*)
1112Digital input 1 mon(*)
1114Digital input 2 mon(*)
1116Digital input 3 mon(*)
1118Digital input 4 mon(*)
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1120Digital input 5 mon(*)

L_SCOPE

B6000NuII(*)

L_TCREF

XXXX(6)

1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.45
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12

3724Pad 1322.13.13

3726Pad 1422.13.14

3728Pad 1522.13.15

3730Pad 1622.13.16

6000NulI(*)

5008Test gen out27.1.5

5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5802FL Fwd 2 inv mon(*)

5804FL Fwd 3 inv mon(*)

5806FL Fwd 4 inv mon(*)

5808FL Fwd 5 inv mon(*)

5810FL Fwd 6 inv mon(*)

5800FL Fwd 1 inv mon(*)
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5814FL Fwd 8 inv mon(*)

(6) the XXXX parameter changes according

to the src parameter used:

3186Brake open thr src
(6) = 3184 Brake open thr22.15.8

L_TEMPCTRL

6000NuUlI(*)

272Heatsink temperature1.11
6038Intake liquid temp22.19.7
292Sensor inp X mon1.13
1544An inp 1 temp mon1.14
1594An inp 2 temp mon1.15
1610An inp 1X temp mon1.16
1660An inp 2X temp mon1.17
290Motor temperature1.12
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10
3720Pad 1122.13.11
3722Pad 1222.13.12
3724Pad 1322.13.13
3726Pad 1422.13.14
3728Pad 1522.13.15
3730Pad 1622.13.16

L_THETASEL

5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16

L_VREF

XXXX(6)

3104Inertia comp mon22.3.3
3374Vf catch out(*)

1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
1600Analog input 1X mon14.33
1650Analog input 2X mon14.44
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3
4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
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4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.11.1

3702Pad 222.11.2

3704Pad 322.11.3

3706Pad 422.11.4

3708Pad 522.11.5

3710Pad 622.11.6

3712Pad 722.11.7

3714Pad 822.11.8

3716Pad 922.11.9

3718Pad 1022.11.10

3720Pad 1122.11.11

3722Pad 1222.11.12

3724Pad 1322.11.13

3726Pad 1422.11.14

3728Pad 1522.11.15

3730Pad 1622.11.16

6000Null(*)

5008Test gen out27.1.5

5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5802FL Fwd 2 inv mon(*
5804FL Fwd 3 inv mon(*
5806FL Fwd 4 inv mon(*
5808FL Fwd 5 inv mon(*
5810FL Fwd 6 inv mon(*
5800FL Fwd 1 inv mon(*
5814FL Fwd 8 inv mon(*
3192Brake open thr mon(*)

)
)
)
)
)
)
)

(7) o parametro XXXX muda de acordo com

0 parémetro src usado:

2382 Torque ref 1 src
(7) = 2380 Dig torque ref 1 20.12

2492 Vif scale src
(7) = 2490 Dig Vf scale21.19

3002 Speed ratio src
(7) = 3000 Dig speed ratio 22.1.1

L_WDECOMP

XXXX(8)

3104Inertia comp mon22.3.3
3374V catch out(*)
1500Analog input 1 mon14.1
1550Analog input 2 mon14.17
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1600Analog input 1X mon14.33 METROS INCLUIDOS NAS LISTAS DE
1650Analog input 2X mon14.45 SELECAO MAS NAO MOSTRADOS NA
4024Fieldbus M->S1 mon23.3.3 HMI”.

4034Fieldbus M->S2 mon23.3.7
4044Fieldbus M->S3 mon23.3.11
4054Fieldbus M->S4 mon23.3.15
4064Fieldbus M->S5 mon23.3.19
4074Fieldbus M->S6 mon23.3.23
4084Fieldbus M->S7 mon23.3.27
4094Fieldbus M->S8 mon23.3.31
4104Fieldbus M->S9 mon23.3.35
4114Fieldbus M->S10 mon23.3.39
4124Fieldbus M->S11 mon23.3.43
4134Fieldbus M->S12 mon23.3.47
4144Fieldbus M->S13 mon23.3.51
4154Fieldbus M->S14 mon23.3.55
4164Fieldbus M->S15 mon23.3.59
4174Fieldbus M->S16 mon23.3.63
3700Pad 122.13.1

3702Pad 222.13.2

3704Pad 322.13.3

3706Pad 422.13.4

3708Pad 522.13.5

3710Pad 622.13.6

3712Pad 722.13.7

3714Pad 822.13.8

3716Pad 922.13.9

3718Pad 1022.13.10

3720Pad 1122.13.11

3722Pad 1222.13.12

3724Pad 1322.13.13

3726Pad 1422.13.14

3728Pad 1522.13.15

3730Pad 1622.13.16

6000NulI(*)

5008Test gen out27.1.5

5750FL Fwd 1 mon23.8.13
5752FL Fwd 2 mon23.8.14
5754FL Fwd 3 mon23.8.15
5756FL Fwd 4 mon23.8.16
5758FL Fwd 5 mon23.8.17
5760FL Fwd 6 mon23.8.18
5762FL Fwd 7 mon23.8.19
5764FL Fwd 8 mon23.8.20
5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5802FL Fwd 2 inv mon(*)

5804FL Fwd 3 inv mon(*)

5806FL Fwd 4 inv mon(*)

5808FL Fwd 5 inv mon(*)

5810FL Fwd 6 inv mon(*)

5800FL Fwd 1 inv mon(*)

5814FL Fwd 8 inv mon(*)
3192Brake open thr mon(*)

(8) o parametro XXXX muda de acordo com
0 parémetro src usado:

4452 Word decomp src
(8) = 4450 Dig word decomp 23.6.1

(*) Parametro nao mostrado na HMI. Para
maiores informacdes veja a secdo “PARA-
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APENDICE 1.

Apéndice 1.1 - Utilizacao de I/Os analégicas e digitais do ambiente de programagao MDPLC

+ Atabela a seguir mostra os pardmetros internos e variaveis do sistema para Exp. de entradas digitais externas.

EXP ENTRADA DIGITAL

Nome Tipo Descrigéo Unidade R/W
sysEDIBitWord DWORD Palavra exp entrada digital exp Zero 1200 R
Esquema: “Entradas digitais”
sysEDIBitWordBit0 BOOL Entrada digital 0 (0..1) Zero 1210 R
Esquema: “Entradas digitais”
sysEDIBitWordBit1 BOOL Exp entrada digital 1 (0..1) Zero 1212 R
Esquema: “Entradas digitais”
sysEDIBitWordBit2 BOOL Exp entrada digital 2 (0..1) Zero 1214 R
Esquema: “Entradas digitais”
sysEDIBitWordBit3 BOOL Exp entrada digital 3 (0..1) Zero 1216 R
Esquema: “Entradas digitais”
sysEDIBitWordBit4 BOOL Exp entrada digital 4 (0..1) Zero 1218 R
Esquema: “Entradas digitais”
sysEDIBitWordBit5 BOOL Exp entrada digital 5 (0..1) Zero 1220 R
Esquema: “Entradas digitais”
sysEDIBitWordBit6 BOOL Exp entrada digital 6 (0..1) Zero 1222 R
Esquema: “Entradas digitais”
sysEDIBitWordBit7 BOOL Exp entrada digital 7 (0..1) Zero 1224 R
Esquema: “Entradas digitais”
SysEDIBitWordBit8 BOOL Exp entrada digital 8 (0..1) Zero 5510 R
Esquema: “Entradas digitais”
SysEDIBitWordBit9 BOOL Exp entrada digital 9 (0..1) Zero 5512 R
Esquema: “Entradas digitais”
SysEDIBitWordBit10 | BOOL Exp entrada digital 10 (0..1) Zero 5514 R
Esquema: “Entradas digitais”
SysEDIBitWordBit11 BOOL Exp entrada digital 11 (0..1) Zero 5516 R
Esquema: “Entradas digitais”
SysEDIBitWordBit12 BOOL Exp entrada digital 12 (0..1) Zero 5518 R
Esquema: “Entradas digitais”
SysEDIBitWordBit13 BOOL Exp entrada digital 13 (0..1) Zero 5520 R
Esquema: “Entradas digitais”
SysEDIBitWordBit14 | BOOL Exp entrada digital 14 (0..1) Zero 5522 R
Esquema: “Entradas digitais”
SysEDIBitWordBit15 | BOOL Exp entrada digital 15 (0..1) Zero 5524 R
Esquema: “Entradas digitais”
sysExtlODigin0 DWORD | Expanséo entrada digital externa 0 Zero 5400 R
Este parametro exibe o estado das
entradas externas de 0 a 31
sysExtlODigin1 DWORD | Expansao entrada digital externa 1 Zero 5402 R
Este parametro exibe o estado das
entradas externas de 32 a 63

+ Atabela a seguir mostra os parametros internos e variaveis do sistema para Exp. de entradas analdgicas

externas.

Os médulos de entrada analégica podem ter resolugéo de 12 a 16 bits e a escala pode variar de fabricante para

fabricante.
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Por exemplo:
Modulo de 12 bits

Sinal conectado Variante 1 Variante 2 Variante 3 Variante 4
Configuracao do
madulo
-10V..+10V -2048..+2047 -32768..+ 32767 -16384..+16383
ov..+10V 0..+4095 0..+2047 0..+32767 0..+65535
4..20mA 0..+32767 +6553..+32767 +3276..+16383
Modulo de 16 bits
Sinal conectado Variante 1 Variante 2 Variante 3
Configuragao do modulo
-10V..+10V -32768..+32767
oV..+10V 0..+65535 0..+32767
4..20mA

* Na&o existe uma unica unidade adequada para todos os modelos de modulo de entrada analdgica.
Verifique a escala fornecida pelo modelo que esta sendo usado e use as variaveis do sistema de acordo.

EXP ENTRADA ANALOGICA

Nome Tipo Descrigcao Unidade R/W
sysEAIO DINT Exp entrada analdgica 0 4000H* 2716 = 10V 1600 R
Esquema: “Placa de Expansao de
Entradas Analégicas”
sysEAI1 DINT Exp Entrada analdgica 1 4000H * 2~ 16 = 10V 1650 R

Esquema: “Placa de Expanséo de
Entradas Analdgicas”

sysExtlOAnaln0 INT Expanséo entrada analdgica Definido pelo fabricante do médulo 5410 R
externa 0.

sysExtlOAnaln1 INT Expanséo entrada analdgica Definido pelo fabricante do médulo 5412 R
externa 1

sysExtlOAnaln2 INT Expanséo entrada analdgica Definido pelo fabricante do médulo 5414 R
externa 2

sysExtlOAnaln3 INT Expansdo entrada analdgica Definido pelo fabricante do mddulo 5416 R
externa 3

sysExtlOAnaln4 INT Expanséo entrada analdgica Definido pelo fabricante do mddulo 5418 R
externa 4

sysExtlOAnaln5 INT Expanséo entrada analdgica Definido pelo fabricante do médulo 5420 R
externa 5

sysExtlOAnaln6 INT Expansao entrada analdgica Definido pelo fabricante do médulo 5422 R
externa 6

sysExtlOAnaln7 INT Expanséo entrada analdgica Definido pelo fabricante do médulo 5424 R
externa 7
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+ Atabela a seguir mostra os parametros internos e variaveis do sistema para Exp. de saidas digitais externas.

EXP SAIDA DIGITAL

Nome

Tipo

Descricao

Unidade

R/W

sysEDOBitWord

DWORD

Palavra de exp saida digital so-
mente leitura
Esquema: “Saidas Digitais”

Zero

1400

sysExtlODigOut0

DWORD

Expanséo saida digital externa 0
Este pardmetro exibe o estado das
saidas externas de 0 a 31.

0 estado das saidas digitais 0...7
do MDPLC néo esta realmente
disponivel, pois é substituido pelo
drive de acordo com a configuragéo
da saida analdgica.

Zero

5454

RW

sysExtl0DigOut1

DWORD

Expansao saida digital externa 1
Este parédmetro exibe o estado das
saidas externas de 32 a 63.

Zero

5456

RW
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* Atabela a seguir mostra os parametros internos e variaveis do sistema para Exp. de saidas analdgicas exter-

nas.

Os médulos de saida analdgica podem ter resolugao de 12 a 16 bits e a escala pode variar de fabricante para

fabricante.

Por exemplo:
Modulo de 12 bits

Sinal conectado Variante 1 Variante 2 Variante 3 Variante 4
Configuracao do
madulo
-10V..+10V -2048..4+2047 -32768..+32767 -16384..+16383
ov..+10V 0..+4095 0..+2047 0..+16383 0..+32767
4..20mA 0..+32767 +6553..4+32767 +3276..+16383
Modulo de 16 bits
Sinal conectado Variante 1 Variante 2 Variante 3
Configuragao do modulo
-10V..+10V -32768..+32767
ov..+10V 0..+65535 0..+32767
4..20mA

* Na&o existe uma unica unidade que seja adequada para todos os modelos de modulo de saida analdgica.
Verifique a escala fornecida pelo modelo que esta sendo usado e use as variaveis do sistema de acordo.

EXP DE SAIDA ANALOGICA

Nome Tipo Descrigcao Unidade R/W
sysEAOQValue DINT Valor Exp Saida Analdgica 0 4000H * 2716 = 10V 1866 R
Esquema: “Saidas Analdgicas”
sysEAO1Value DINT | Valor Exp Saida Analdgica 1 4000H* 2716 = 10V 1868 R
Esquema: “Saidas Analdgicas”
sysExtl0AnaOut0 INT Expansao saida analdgica externa Definido pelo fabricante do médulo 5460 RW
0.
Essa variavel ndo esta realmente
disponivel no MIDPLC.
0 valor gravado pelo MDPLC é sub-
stituido pelo drive de acordo com a
configuragéo da saida analdgica.
sysExtlOAnaQut1 INT Expansao saida analdgica externa 1 | Definido pelo fabricante do médulo 5462 RW
Essa varidvel ndo esta realmente
disponivel no MIDPLC.
0 valor gravado pelo MDPLC é sub-
stituido pelo drive de acordo com a
configuragéo da saida analdgica.
sysExtlOAnaOut2 INT Expanséo saida analdgica externa 2 | Definido pelo fabricante do médulo 5464 RW
sysExtlOAnaOut3 INT Expanséo saida analdgica externa 3 | Definido pelo fabricante do médulo 5466 RW
sysExtlOAnaOut4 INT Expansdo saida analdgica externa 4 | Definido pelo fabricante do médulo 5468 RW
sysExtl0AnaOut5 INT Expansao saida analdgica externa 5 | Definido pelo fabricante do médulo 5470 RW
sysExtl0AnaOut6 INT Expansao saida analdgica externa 6 | Definido pelo fabricante do médulo 5472 RW
sysExtlOAnaQut7 INT Expansao saida analdgica externa 7 | Definido pelo fabricante do médulo 5474 RW
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* O estado da comunicagao com o modulo externo pode ser lido diretamente pela aplicagdo através da seguinte

variavel:

EXP SAIDA DIGITAL

Nome

Tipo

Descricao

Unidade

R/W

sysExtlOstate

BOOL

Estado de expansao
externa

Zero

5484

O valor ¢ idéntico ao do parametro 5484 ExtlO State, no entanto, a variavel € atualizada imediatamente na tarefa.
VERDADEIRO quando a comunicagdo com o modulo esta ativa. Isso indica que o estado é Operacional e todos os

dados TPDO do escravo foram recebidos corretamente pelo menos uma vez.

Se nem todos os dados TPDO forem recebidos em um ciclo de comunicagao, a variavel se move para FALSO e o

alarme “Opt ExtlO” [27] é gerado.
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Apéndice 1.2 - Suporte ao protocolo CANopen

O drive controla um maodulo I/O externo via CANopen com algumas fungbes de mestre, limitado a possibilidade de
gerenciamento de um unico dispositivo.

O unico escravo conectado deve ser equipado com CANopen DS301 de acordo com “DS401 Device profile for-
generic 1/0 modules Version 3.0.0 3 June 2008” e deve ser configurado separadamente do drive para operar com
taxa de transmisséo de 500 kbps, com Endereco 1.

The drive has access to the following objects in the Object Directory of the salve:

. Index Sub. Nome
0x1000 0 Device type
0x100c0Guard time (como alternativa para 0x1016 e 0x1017)
0x100dOLifetime factor
0x10160Consumer HB Object
1Cons.HB n+T

0x10170Producer HB time

0x10180Identity Object
1Vendor Id
2Product Code

0x1400/1/2/30RPDOs Communication Parameters
1COB-ID

2Transmission type = 1
0x1600/1/2/30RPDOs Mapping

1-nObject mapped
0x1800/1/2/30RPDOs Communication Parameters

1COB-ID

2Transmission type = 1

3Inhibit time
0x1A00/1/2/30TPDOs Mapping

1-nObject mapped

O escravo deve preferencialmente suportar o protocolo Heartbeat, ou pelo menos NodeGuarding.

Se os objetos 1016 e 1017 sao gravaveis, HeartBeat € usado e os objetos 100C e 100D sao redefinidos; caso con-
trario, eles séo definidos como 200 e 3, respectivamente, e o protocolo NodeGuarding esta ativo.

O drive interpreta o comando de Emergéncia como um possivel erro e assim gera um alarme, que é gerenciado em
todas as 3 fases.

O escravo deve suportar o protocolo NMT para transicéo para Pré-Operacional e Operacional.
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Apéndice 1.3 - Tabela de Configuragdo SDO

Os objetos solicitados via SDO na fase Config estao listados na tabela abaixo. Um erro ou falta de resposta gera
um alarme com o subcddigo mostrado.

Subcodigo indice Subindice Notas
1 0x1000 0 Tipo de Dispositivo . Deve ser 401
2 0x1018 0
3 0x1018 1 Vendor ID
4 0x1018 2 Cadigo de Produto
5 0x1400 1 RPDO1
6 0x1401 1 RPDO2
7 0x1402 1 RPDO3
8 0x1403 1 RPDO4
9 0x1800 1 TPDO1
10 0x1801 1 TPDO2
11 0x1802 1 TPDO3
12 0x1803 1 TPDO4
13 0x1600 0..8 Mapping RPDO1 mapping info
14 0x1601 0..8 Mapping Informagdo mapeamento RPD02
15 0x1602 0..8 Mapping Informagdo mapeamento RPDO3
16 0x1603 0..8 Mapping Informacao mapeamento RPD04
17 0x1A00 0..8 Mapping Informagdo mapeamento TPDO1
18 0x1A01 0..8 Mapping Informagdo mapeamento TPDO1
19 0x1A02 0..8 Mapping Informagdo mapeamento TPDO1
20 0x1A03 0..8 Mapping Informagdo mapeamento TPDO1

Esses objetos sdo gravados via SDO na fase de configuracao

Subcodigo indice Subindice Notas
21 0x1016 1 Taxa e ID do consumidor HeartBeat
22 0x1017 0 Taxa de produtor HeartBeat
23 0x100C 0 GuardTime (100 ms ou 0 se HeartBeat for suportado)
24 0x100D 0 Periodo de Vida (3 ou 0 if HeartBeat for suportado)
25 0x1400 1 RPDO1 padrao
26 0x1401 1 RPDO02 padrao
27 0x1402 1 RPDO3 padrao
28 0x1403 1 RPDO4 padrao
29 0x1800 1 TPDO1 padréo
30 0x1801 1 TPDO3 padrao
31 0x1802 1 TPDO3 padrao
32 0x1803 1 TPDO4 padrao
33 0x1400 2 Tipo de transmissao RPDO11
34 0x1400 1 RPDO1 enable
35 0x1401 2 Tipo de transmissao RPD03
36 0x1401 1 Habilitar RPD0O2
37 0x1402 2 Tipo de transmissdo RPDO3
38 0x1402 1 Habilitar RPDO3
39 0x1403 2 Tipo de transmissao RPDO3
40 0x1403 1 Habilitar RPD0O4
41 0x1800 2 Tipo de transmissao TPDO1
42 0x1800 3 Tempo de inibigdo TPDO1
43 0x1800 1 Habilitar TPDO1
44 0x1801 2 Tipo de transmissao TPD02
45 0x1801 3 Tempo de inibicdo TPDO2
46 0x1801 1 Habilitar TPD02
47 0x1802 2 Tipo de transmissdao TPDO3
48 0x1802 3 Tempo de inibicado TPDO3
49 0x1802 1 Habilitar TPDO3
50 0x1803 2 Tipo de transmissao TPD04
51 0x1803 3 Tempo de inibicdo TPD0O4

ADV200 + Apéndice 319



Subcadigo indice Subindice Notas
52 0x1803 1 Habilitar TPDO4

Durante a fase de controle, o sistema envia uma mensagem HeartBeat para o escravo a cada 100 ms e verifica o
estado Op via mensagem do produtor HeartBeat enviada pelo dispositivo, que deve chegar dentro do tempo defini-
do no objeto 1017. Se ocorrer um erro, ele retorna para Init.

Se HeartBeat néo estiver disponivel e NodeGuarding estiver ativo, os valores de tempo limite definidos nos objetos
100C e 100D serao usados.

Entre os objetos solicitados na fase de configuragao estdo aqueles que contém o mapeamento, o significado dos
dados nos PDOs. Os objetos que o escravo pode ter mapeado nos PDOs sdo um subconjunto daqueles definidos
pelo perfil DS401. Em particular, a lista indica os objetos reconhecidos pelo drive:

*6000h Read Input 8 bit
*6100h Readlnput 16 bit
*6120h ReadInput 32 bit
*6200h Write Output 8 bit
*6300h WriteOutput 16 bit
*6320h WriteOutput 32 bit
*6400h ReadAnalog 8 bit
*6401h ReadAnalog 16 bit
*6411h WriteAnalog 16 bit

A configuragéo nao falha se outros objetos forem detectados, porém o objeto no PDO nao é gerenciado quando
recebido e é gravado como 0 para transmissao.

Os objetos sdo associados aos parametros de entrada e saida analdgica e digital na ordem em que s&o detecta-
dos.

Por exemplo, se o escravo estiver configurado da seguinte forma

1600
6200h
2 6200h
1601
1 6300h
2 6300h

Os dados enviados via RPDO serdo associados nesta ordem

| Byte 0 | Bytel | Byte2 | Byte3 | Digital out OExt mon
| |
V V
Byte 0 Bytel Byte2 Byte3 PDO1
6200h 6200h - --
Byte 0 Bytel | Digital out OExt mon |
I I | Byte 0 | Bytel | Digital out 1Ext mon
v v | |
v v
Byte 0 Bytel Byte2 Byte3 PDO1
6200h 6200h - -

Apos a transigao para Op, o software do drive I1é e grava os PDOs (RPDO) e move os dados para os blocos de
controle de 1/0O e envia periodicamente a mensagem Sync.

Como existem apenas 2 dispositivos na rede e a troca de dados é predefinida, PDOs sincronos s&o sempre usa-
dos para ter repetibilidade na comunicagao.

Os dados séao trocados em ciclos de comunicagao cuja duracao é predefinida com o parametro 5488 “Periodo 10
externo” (disponivel no menu de servigo e através do arquivo de configuragado .sco). O valor do ciclo de comuni-
cacao padrao é 8 ms.
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A cada ciclo de comunicagao o bloco acessa o periférico CAN para verificar os PDOs enviados pelo escravo
(TPDOs) e copia-los, e entdo escrever os RPDOs a serem enviados.

A
' N

Sync Sync Sync
A A A

Read/Write Read/Write Read/Write

~

1ms(Task1)

Cada ciclo de comunicacéo envia uma mensagem Sync, a qual o escravo deve responder imediatamente com
seus PDOs. Se o escravo nao enviar os PDOs, isso € interpretado como uma perda de comunicagao devido a
geracgao de um alarme “ExtlO fault” e mudancga do parametro 5484 “External IO state” de Off para On. A perda de
comunicagao é detectada apés um tempo maximo igual a duas vezes o ciclo de comunicagao da ultima vez que
dados de valor foram recebidos.
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Apéndice 1.4 - Variaveis do sistema para MDPLC

Variaveis do sistema no ambiente MDPLC para FastLink.

FASTLINK
Nome Tipo Descricao Unidade PAR R/W
sysFL_Fw1 _mon DWORD | FastLink Forward 1 monitor Zero 5750 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw2_mon DWORD | FastLink Forward 2 monitor Zero 5752 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw3_mon DWORD | FastLink Forward 3 monitor Zero 5754 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw4 mon DWORD | FastLink Forward 4 monitor Zero 5756 R
Esquema: “Control FastLink 04
sysFL_Fwb5_mon DWORD | FastLink Forward 5 monitor Zero 5758 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw6_mon DWORD | FastLink Forward 6 monitor Zero 5760 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw7_mon DWORD | FastLink Forward 7 monitor Zero 5762 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw8 mon DWORD | FastLink Forward 8 monitor Zero 5764 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw1 _inv_mon DWORD | FastLink Forward 1 monitor inverted Zero 5800 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw2_inv_mon DWORD | FastLink Forward 2 monitor inverted Zero 5802 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw3_inv_mon DWORD | FastLink Forward 3 monitor inverted Zero 5804 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw4_inv_mon DWORD | FastLink Forward 4 monitor inverted Zero 5806 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fwb_inv_mon DWORD | FastLink Forward 5 monitor inverted Zero 5808 R
Esquema: “Control FastLink 04”
sysFL_Fw6_inv_mon DWORD | FastLink Forward 6 monitor inverted Zero 5810 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw7_inv_mon DWORD | FastLink Forward 7 monitor inverted Zero 5812 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw8_inv_mon DWORD | FastLink Forward 8 monitor inverted Zero 5814 R
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fwb FastLink Forward 5 Zero 5578 RW
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw6 FastLink Forward 6 Zero 5580 RW
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw?7 FastLink Forward 7 Zero 5582 RW
Esquema: “Control FastLink 04"
sysFL_Fw8 FastLink Forward 8 Zero 5584 RW
Esquema: “Control FastLink 04"
SYSTEM
Nome Tipo Descricao Unidade R/W
sysSyncSlaveStatus DWORD | Stato della sincronizzazione dei Pwm Zero 5720 R
Esquema: “Control FastLink 04
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